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年 ， 具 备 机 械 、 电 气 综合 设计 ， 调 试 和 组 织 、 
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用 》、 合 著 《 机 器 设计 中 伺服 电机 及 驱动 器 的 
选 型 》。 
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本 书 围绕 施耐德 SoMachine HPP Р 922 5) йт, Zt pe has. A 
频 控 制 器 和 人 机 界面 控制 器 的 硬件 应 用 环境 ， 讲 解 了 基于 IEC61131 标准 
的 SoMachine 软件 的 编程 规则 。 使 设计 人 员 对 机 需 控 制 的 设计 和 编程 不 局 
限 在 一 种 编程 格式 ， 也 不 拘泥 于 只 对 逻辑 状态 进行 编程 。 他 们 可 以 根据 工 
艺 要 求 而 采用 顺序 流程 图 (SFC) 方式 规划 结构 ， 采 用 结构 文本 (ST) 77 
式 进行 复杂 工艺 运算 和 调节 计算 ， 采 用 梯形 图 (LD) 方式 处 理 各 种 逻辑 
和 工艺 过 程 ， 采 用 功能 图 (FBD) 方式 进行 同一 功能 的 反复 使 用 和 对 通信 
功能 的 搭建 。 同 时 书 中 对 组 成 机 器 控制 的 常用 功能 ， 例 如 编码 器 高 速 计 
数 、 总 线 通信 、 数 据 交 换 及 运动 控制 功能 的 编辑 做 了 阐述 。 对 在 程序 调试 
过 程 中 用 到 的 虚拟 人 机 操作 界面 ， 变 量 的 曲线 记录 等 应 用 也 做 了 描述 。 

本 书 适合 上 自动 控制 、 机 豆 制 造 设计 工程 师 阅 读 ， 也 适合 用 作 相 关 专 业 
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SEA 21 世纪 后 ， 中 国 经 济 尤 其 是 机 械 制造 业 的 高 速 发 展 ， 为 各 种 自动 化 技术 的 应 
用 提供 了 巨大 的 应 用 三 台 。 一 方面 基于 总 线 控制 、 运 动 控 制 以 及 对 工艺 进行 复杂 算法 的 
高 速 运算 等 自动 化 技术 ， 极 大 地 提升 了 机 器 的 生产 效率 和 控制 精度 与 运行 速度 ; 另 一 方 
面 多 变 的 市 场 需求 ， 需 要 机 器 的 设计 更 加 柔性 和 灵活 ， 机 器 的 上 市 时 间 更 加 缩短 ， 甚 至 
机 器 的 全 生命 周期 成 本 更 加 优化 。 

施耐德 电气 作为 国际 知名 的 全 球 能 效 管理 专家 的 代表 ， 世 界 上 第 一 台 可 编程 序 控制 
器 (Programmable Logic Controller, PLC) 的 发 明 者 ， 于 近年 推出 了 全 新 系列 、 专 门 针 对 
OEM 市 场 的 中 小 型 PLC。 不 仅 如 此 ， 施 耐 德 电气 还 同步 推出 了 基于 CoDeSys 的 统一 软件 
控制 平台 SoMachine， 集 成 了 对 PLC、 人 伺服、 变频 器 和 人 机 界面 等 施耐德 电气 自动 化 硬 
件 的 统一 控制 。SoMachine 软件 平台 支持 多 种 编程 控制 语言 无 颖 衔接 ， 对 总 线 通 信 技 术 
及 复杂 运动 控制 技术 提供 了 强大 的 支持 ， 也 为 客户 设计 出 更 加 人 性 化 的 交互 界面 以 及 更 
简便 的 操作 提供 了 便利 。 

李 幼 涵 老 师 是 施耐德 电气 资深 的 自动 化 专家 ， 也 是 施耐德 电气 官方 认定 的 公司 全 球 
顶尖 技术 专家 之 一 。 他 在 机 器 自动 化 领域 经 营 多 年 ， 曾 多 次 到 国外 接受 各 种 先进 技术 的 
培训 。 目 前 ， 他 已 经 将 施耐德 电气 SoMachine 控制 器 的 学 习 心得 和 应 用 经 验 编 写成 书 ， 
一 是 向 国内 ОЕМ 企业 技术 人 员 、 大 专 院 校 师 生 和 业界 学 者 、 专 家 等 进行 全 面 的 展示 ， 
二 是 为 他 们 提供 一 种 全 新 的 技术 设计 、 开 发 思路 、 应 用 经 验 ， 以 解决 实际 应 用 中 的 问 
题 。 

施耐德 电气 真诚 地 愿 为 中 国 机 械 制 造 工业 的 不 断 提升 、 技 术 的 不 断 进步 、 创 新 不 断 
涌现 ， 向 市 场 推出 接受 度 更 商 的 产品 。 本 书 必定 会 成 为 机 械 制 造 业 中 重要 的 自动 化 技术 
参考 资料 和 培训 教材 。 期 待 着 本 书 早日 面世 以 给 读者 。 


施耐德 电气 (中国) 有 限 公司 工业 事业 部 
ОЕМ 业务 副 总 裁 ” 庞 邢 健 
2014 年 3 H 
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自从 2004 年 接触 并 应 用 CoDeSys 以 来 ， 一 直 想 把 这 种 编程 方法 和 使 用 经 验 写 出 来 。 
尤其 是 在 机 器 制造 行业 ， 各 种 围绕 以 运动 控制 为 核心 、 以 传动 为 核心 的 解决 方案 层 出 不 
穷 。 对 符合 IEC61131 标准 编程 和 PLCopen 及 SoftMotion 的 需要 越 来 越 多 。 设 计 人 员 对 机 
器 控制 的 设计 和 编程 已 经 不 局 限 在 一 种 编程 格式 ， 也 不 拘泥 于 只 对 逻辑 状态 进行 编程 。 
他 们 需要 根据 工艺 要 求 而 采用 顺序 流程 图 (SEC) 的 方式 规划 结构 ， 采 用 结构 文本 
(ST) 的 方式 进行 复杂 工艺 运算 和 调节 计算 ,采用 梯形 图 (LD) 的 方式 处 理 各 种 逻辑 和 
工艺 过 程 ， 采用 功能 图 (FBD) 的 方式 进行 同一 功能 的 反复 使 用 和 对 通信 功能 的 搭建 。 
总 之 ， 目 前 对 机 器 设计 的 要 求 已 经 不 只 是 几 台 电动 机 的 转动 和 接触 器 、 继 电器 的 吸 合 。 
它 的 解决 方案 已 上 升 到 机 器 的 柔性 控制 。 包 括 传动 电动 机 的 运转 ， 人 和 伺服 电动 机 的 电子 此 
轮 运动 和 电子 西 轮 的 运动 ， 机 械 手 臂 的 快速 抓 取 以 及 机 器 人 控制 等 复杂 运动 。 对 相关 自 
动 控制 元 件 的 组 合 ， 涉 及 方方面面 通过 各 种 总 线 连接 的 远程 IO、 人 机 界面 、 执 行 器 和 
开关 按钮 到 远程 的 以 太 网 通信 。 对 于 这 么 复杂 的 一 种 编程 方法 ， 要 把 它 和 具体 的 机 器 设 
计 结 合 起 来 ， 给 工程 师 带 来 实用 的 参考 价值 和 利益 ， 确 实 需 要 大 量 的 应 用 案例 积累 和 不 
断 的 实践 体验 来 感受 和 强化 这 种 编程 方法 带 来 的 效益 并 把 它 简 洁 地 表达 出 来 ， 使 工程 师 
们 易于 接受 ， 这 确实 不 是 一 件 容易 的 工作 。 好 在 我 是 做 技术 支持 的 ， 可 以 直接 面 对 各 地 
的 技术 工程 师 和 客户 ， 了 解 他 们 的 需求 。 我 还 是 做 培训 工作 的 ， 了 解 不 同行 业 的 使 用 者 
提出 和 遇 到 的 问题 。 并 且 我 有 机 会 在 德国 和 法 国 进行 过 长 时 间 的 研修 。 这 些 工 作 经 历 和 
同事 们 、 客 户 们 不 断 的 支持 ， 使 我 有 条 件 把 这 些 体验 和 经 验收 集 起 来 ， 经 过 分 析 、 整 
理 ， 编 写成 书 ， 呈 现 给 大 家 。 目 前 ， 随 着 施耐德 电气 进军 机 器 制造 解决 方案 领域 ， 推 出 
了 SoMachine 平台 ， 使 编程 有 了 一 个 硬件 平台 的 支撑 ， 让 大 家 在 实际 应 用 中 感受 到 这 种 
编程 方法 带 来 的 高 效 和 有 柔性。 他 山 之 五， 可 以 攻 玉 。 愿 大 家 掌握 这 种 编程 方法 ,使 各 种 
机 器 的 设计 不 断 创 新 ， 为 企业 带 来 效益 。 

由 于 涉及 的 知识 、 概 念 较 多 ,为 了 便于 学习 ， 本 书 分 为 上 、 下 两 册 。 上 册 为 基础 
篇 ， 主 要 介绍 了 一 些 控 制 器 硬件 和 软件 系统 。 对 软件 的 6 种 编程 语言 SFC, СЕС. 
FBD, ST, LD 和 下 进行 了 论述 和 给 出 了 应 用 案例 ; 对 控制 系统 经 常用 到 的 现场 总 线 
通信 ， 如 MODBUS, CANopen 的 组 态 ， 对 编程 进行 了 详细 阐述 并 详细 地 讲解 应 用 案 
例 ; 对 程序 的 调试 ， 仿真 和 执行 过 程 的 监测 ， 记 录 以 及 可 视界 面 的 应 用 也 做 了 详细 的 
阐述 ， 同 时 还 介绍 了 当今 流行 的 如 何 利用 公共 资源 ， 诸 如 智能 手机 等 设备 进行 无 线 操 
控 和 监视 的 实现 方法 。 下 册 为 高 级 篇 ， 主 要 讨论 了 运动 控制 的 复杂 应 用 ， 涉 及 电子 号 
轮 和 CNC 的 应 用 设计 ， 诸 如 电子 凸轮 和 CNC 的 曲线 设计 ， 曲 线 在 计算 机 和 控制 器 之 
间 的 传输 ; 电子 凸轮 点 和 CNC 位 置 点 的 变量 设计 和 修改 ; CNC G 代码 文件 的 编辑 生 
成 和 传输 ; 滑 台 机 械 手 和 水 平 关 节 机 械 手 的 动作 设计 等 。 由 于 本 人 水 平 有 限 ， 编辑 组 
织 的 不 尽 完 美 ， 请 各 方面 专家 指正 并 提出 宝贵 意见 ， 以 便 进 一 步 修 改 。 
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本 书 适 用 于 机 器 设计 、 运 动 控制 设计 的 工程 师 ， 特 别 是 数控 CNC， 机 器 人 设计 的 
技术 人 员 和 研究 人 员 以 及 相关 专业 大 学 生 和 研究 生 进 行 PLCopen 和 Softmotion 的 教学 
参考 书 。 
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1.1 概论 


本 书 是 一 本 详细 论述 和 指导 有 关机 种 控 制 方案 设计 的 工具 书 ， 它 论述 了 符合 ТЕС61131- 
3 编程 标准 的 SoMachine 控制 开发 系统 的 使 用 。 它 涉及 了 PLCOPEN, SOFTMOTION 这 些 通用 
的 编程 功能 块 ， 使 得 读者 在 设计 机 带 的 逻辑 控制 、 通 信和 控制、 运动 控制 和 CNC 功能 时 更 加 
通用 开放 ， 易 于 掌握 。 本 书 中 ， 同 时 介绍 了 施耐德 机 融 控 制 的 硬件 平台 ， 这 个 平台 包括 了 以 
逻辑 控制 为 核心 的 PLC， 以 运动 控制 为 核心 的 运动 控制 侨 ， 以 传动 为 核心 的 传动 控制 各 IMC 
和 以 人 机 界面 为 核心 的 人 机 界面 控制 尊 。 这 些 控制 佛 的 编程 均 采用 名 为 SoMachine 的 控制 开 
发 软件 ， 这 就 使 得 这 种 软件 的 使 用 不 是 曲 高 和 宅 ， 而 是 脚踏实地 针对 机 逢 制造 商 提出 的 各 种 
要 求 ， 实 实在 在 地 完成 了 各 种 工艺 过 程 ， 执 行 各 种 动作 并 记录 了 动作 的 轨迹 。 在 软 、 便 件 的 
搭配 下 ， 你 可 以 体验 、 练 习 这 些 灵 活 便 捷 的 编程 环境 和 指令 ， 以 及 易于 修改 和 诊断 的 程序 模 
式 。 读 者 可 以 把 它 当 作 一 本 教科 书 ， 用 于 教学 和 练习 ; 也 可 以 把 它 当 成 工具 书 ， 随 时 查阅 有 
关 指 令 和 案例 ， 对 设计 者 有 很 好 的 参考 作用 。 


1.2 "i pL d e il 


НИЛ ЙЕНЕ, ALAS) TES ло а В 6082, MERA ЛЕКСА 1] 9а, ful 
ESIH, AHLAM, PLC, Ж {хр LH ER, JF HEILAR А Е 0. fa 
EMKE, MEREHANA Б АЧ 38 2046: ВЕ 27, А ја 5], Hex. ААЛ ЛАШУ 
编程 能 力 ; 不 仅 有 适合 逻辑 编程 的 柳 形 图 (LD) 模式 ， 还 要 有 适合 复杂 运算 的 结构 文本 
(ST) 模式 ; 不 仅 有 结构 清晰 ， 功 能 显 见 的 控制 功能 图 编程 (CFC) 模式 ,还 要 有 步 序 清 
晰 、 功 能 规划 合理 、 调 试 方便 的 顺序 功能 图 (SFC) 模式 ; 不 仅 有 单机 的 控制 能 力 ， 还 要 有 
恨 好 的 扩展 和 与 周边 设备 的 通信 和 能力。 这 种 由 简洁 的 控制 结构 组 合 的 开发 平台 ， 使 得 机 帮 控 
制 的 设计 更 加 和 柔性， 更 加 适应 机 带 的 各 种 工作 要 求 ， 更 加 快速 响应 市 场 的 需求 。 



























































1.3 学 习 目 标 


学 完 本 书 ， 你 应 该 达到 的 目标 是 : 

> 应 用 SoMachine 建立 一 个 控制 硕 程 序 。 

» 使 用 SoMachine 的 各 种 编程 语言 ， 建 立 程序 组 织 块 POU 及 应 用 程序 。 
» 组 态 程序 组 织 单元 以 不 同 的 任务 模式 来 执行 。 

> 编辑 简单 运动 控制 程序 来 控制 伺服 驱动 器 Lexium 05 或 Lexium 32A, 
> 建立 和 使 用 用 户 程序 库 。 
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» 建立 和 使 用 用 户 数 据 类 型 。 

» 使 用 和 建立 调试 、 检 测 工 具 。 

> 使 用 Modbus 与 远程 L/O 模块 OTB 通信 。 

> 采用 CANopen 与 远程 设备 通信 。 

» 理解 和 使 用 高 速 输入 的 各 种 计数 模式 。 

> 组 态 和 使 用 内 置 高 速 输出 。 

建立 人 机 界面 XBTGT 和 M238/M258 PLC 的 通信 。 


1.4 本 书 的 使 用 


本 书 针对 的 读者 是 应 用 CoDeSys 开发 环境 的 新 用 户 ， 以 SoMachine 为 基础 的 机 可 控制 设 
计 工 程 师 和 施耐德 电气 公司 的 应 用 工程 师 。 本 书 分 为 很 多 章节 ， 读 者 可 以 通过 模仿 、 练 习 书 
中 练习 题 和 案例 ， 逐 步 搭建 目 己 的 系统 ， 熟 悉 各 种 指令 和 变量 的 应 用 。 书 中 的 章节 特意 将 软 
件 、 便 件 分 出 单独 的 章节 ， 该 者 可 以 单独 学 习 软 件 ， 练 习 各 种 编程 。 要 想 实施 一 个 机 骨 的 设 
计时 ， 可 以 查 相关 便 件 的 音节， 做 出 可 实施 的 系统 。 
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2.1 MEFFRE HE 


在 不 同 的 机 器 工艺 要 求 下 ， 有 些 控制 偏重 简单 的 罗 辑 控制 ， 有 些 机 器 偏重 传动 的 调 速 控 
制 ， 有 些 机 器 的 工艺 要 求 多 个 传动 设备 同 
步 或 精确 定位 ， 有 些 设 备 想 简化 到 只 通过 
一 台 人 机 界面 就 可 控制 机 器 的 运转 。 对 于 
各 种 各 样 的 要 求 ， 催 生 了 适应 各 种 要 求 的 
柔性 控制 系统 SoMachine， 如 图 2-1 所 示 。 
在 这 个 系统 中 包含 了 4 种 硬件 控制 器 。 它 
们 是 以 逻辑 控制 为 核心 的 逻辑 控制 器 ， 以 
变频 传动 为 核心 的 传动 控制 器 ， 以 运动 控 
制 为 核心 的 运动 控制 器 和 以 人 机 界面 为 核 
心 的 人 机 界面 控制 器 。 这 些 控制 器 都 采用 
同一 个 软件 SoMachine 来 编程 ， 在 一 个 平台 
下 ,就 实现 了 对 不 同 机 器 的 控制 。 这 种 柔 
性 的 组 合 ， 使 得 机 器 的 设计 周期 大 大 缩短 ， qp 
快速 响应 了 市 场 的 需求 。 


2.2 经 济 型 M218 逻辑 控制 硕 的 结构 


在 一 些 简 单 型 机 侣 上 ， 机 右 的 工艺 动作 较 多 地 使 用 逻辑 控制 ， 附 加 一 些 对 高 速 计数 输入 
和 高 速 脉 冲 输出 的 要 求 以 及 对 通信 的 一 般 需 求 。 对 这 种 控制 带 的 要 求 就 是 控制 结构 简捷 、 经 
ОРЗ, ТЕ SoMachine 平台 ，M218 逻辑 控制 仑 就 基本 满足 了 经 济 实 惠 、 功 能 齐全 的 要 求 。 
基本 便 件 结构 如 图 2-2 所 示 。 

M218 逻辑 控制 苍 具 有 的 基本 结构 是 : 

1) 具有 数字 量 的 输入 和 输出 ， 其 中 数字 量 的 输入 可 以 设置 为 高 速 计 数 大 (HSC) ， 接 
收 2 路 AZB 相 的 脉冲 输入 或 是 4 路 单 相 的 脉冲 输入 ， 输 入 频率 可 以 达到 100kHz。 数 字 量 的 
输出 也 可 以 设置 为 2 路 脉冲 串 СРТО) 输出 ， 最 大 输出 频率 可 达 100kHz。 可 以 控制 两 台 步 
进 电动 机 或 伺服 电动 机 。 用 于 对 步 进 电 动机 或 伺服 电动 机 的 速度 控制 和 位 置 控 制 。 

2) 具有 模拟 量 的 输入 和 输出 。 

3) 具有 两 个 串 行 口 ， 可 以 设置 为 Modbus 的 主 站 控制 从 站 设备 ， 也 可 以 设置 为 从 站 接 
受 主 站 设备 的 控制 。 串 口 1 还 可 以 设置 为 SoMachine 网 络 连接 在 SoMachine 网 络 内 ， 像 网 络 
邻居 那样 实现 各 个 设备 的 网 络 互 连 。 
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图 2-2 M218 逻辑 控制 融 基 本 便 件 结构 


4) 具有 以 太 网 通信 口 ， 支 持 Modbus TCP SERVER; Modbus TCP CLIENT, 

5) 具有 MINI USB 编程 口 ， 用 于 程序 的 编制 和 调试 。 

6) 具有 模块 扩展 接口 ， 可 以 扩展 到 264 点 。 

在 配置 时 ， 打 开 SoMachine 软件 ， 把 合适 的 M218 逻辑 控制 剖 拖 入 配置 框 内 ， 就 可 以 开 
始 一 台 机 器 的 控制 设计 了 。M218 逻辑 控制 器 的 配置 如 图 2-3 所 示 。 














b) SEX 属性 zii | 程序 试 运行 же Ө, 
е 
ma 
== Ф: — (TM218LDA2A4DRHN) 
s 供应 商 ， Schneider Electric 
CoDeSys SP Win V3 FDT ж: 20200 
— 顺序 号 ，TM218LDA24DRHN 
TM218LDA24DRHN a" 


um : 一 体型 控制 器 ，220V AC. 10 路 正常 输入 ，4 路 快速 输入 ， 
TM218LDA24DRN 10 路 正常 输出 。 定 时 器 和 日 历 。 可 插 拔 络 端 块 。 


TM218LDA40DR2HN 
L - 
TM218LDA40DR4PHN 

' 
TM218LDA40DRPHN 


TM218LDAE24DRHN 
a" 








4 TM218LDAE40DRPHN 通过 将 设 备 从 左 侧 的 目 录 拖 动 到 此 区 域 ， 开始 创建 新 的 机 器 配置 | 


图 2-3 M218 逻辑 控制 硕 的 配置 
2.3 优化 型 M238 逻辑 控制 器 的 结构 


在 有 些 机 融 的 控制 中 ， 需 要 通信 更 快 ， 接 和 的 高 速 答 入 口 更 多 ， 和 专用 的 功能 块 文 持 更 
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多 ， 由 此 产生 了 对 优化 型 逻辑 控制 器 的 需求 ，M238 人 逻辑 控制 器 就 是 满足 上 述 需 求 的 一 种 控 
制 般 。 其 基本 便 件 结构 如 图 24 所 示 。 





数字 量 输 入 
(可 移动 端子 块 ) 
显示 条 
(控制 器 /IO 状态 ) Me АНрҒ 
Р n 可 扩 7 个 扩展 模块 
— =- 达到 248 数 字 IO 点 
"M 达到 56 数 字 IO 点 
USB 口 (用 于 编程 ) | 达到 3 高 速 计数 HSC 模 块 
达到 2AS-INterface 主 站 
САМОРЕ Ч | š 
(可 选 ) 
"i (00 — 数字 量 给 出 
供电 单元 H (可 移动 端子 块 ) 
(可 移动 端子 块 ) ETE 
用 户 程序 储存 容量 : TM238LDD24DT = 512kbytes, 


TM238LFDC24DT = 1024Kbytes 


图 24 M238 逻辑 控制 部 基本 便 件 结构 








M238 逻辑 控制 苍 具 有 的 基本 结构 是 : 

1) 具有 数字 量 的 输入 和 和 输出， 其 中 数字 量 的 输入 可 以 设置 为 局 速 计 数 秀 〈HSC ) ， 
接收 2 路 AZB 相 的 脉冲 输入 或 是 8 路 单 相 的 脉冲 输入 ， 输 入 频率 可 以 达到 100kHz。 数 字 
量 的 输出 也 可 以 设置 为 2 路 脉冲 串 (PTO) 输出 或 脉 宽 调 制 (PWM) ， 最 大 输出 频率 可 达 
100kHz。 可 以 控制 两 台 步 进 电动 机 或 伺服 电动 机 。 用 于 对 步 进 电动 机 或 伺服 电动 机 的 速 
度 控制 和 位 置 控制 。 高 速 计数 (HSC) 和 脉冲 输出 (PTO )/ 脉 宽 调 制 (PWM) 如 图 2-5 
所 示 。 

2) 具有 两 个 串 行 口 ， 可 以 设置 为 Modbus 的 主 站 控制 从 站 设备 ， 也 可 以 设置 为 从 站 接 
受 主 站 设备 的 控制 。 还 可 以 设置 为 Modbus IO SCANNER， 这 样 配 置 好 从 站 设备 的 参数 或 控 
制 地 址 ， 就 可 以 方便 地 在 输入 、 输 出 学 上 填写 参数 和 控制 命令 来 控制 从 站 设备 或 修改 从 站 设 
备 的 参数 。 串 口 还 可 以 设置 为 SoMachine 网 络 连接 在 SoMachine 网 络 内 ， 像 网 络 邻 居 那 样 实 
现 各 个 设备 的 网 络 互 连 。 串 口 1 也 可 以 设置 为 RS-232 通信 。 

3) 具有 CANopen 总 线 主 站 通信 口 ， 连 接 16 全 从 站 设备 ， 通 信 速 度 达到 IM. M238 iP 
HPE ан) CANopen 总 线 结构 如 图 2-6 所 示 。 

4) 具有 MINI USB 编程 口 ， 用 于 程序 的 编制 和 调试 。 

5) 具有 模块 扩展 接口 ， 可 以 扩展 到 248 点 。 

在 配置 时 ， 打 开 SoMachine 软件 ， 把 合适 的 M238 逻辑 控制 器 拖 入 配置 框 内 ， 就 可 以 开 
始 一 台 机 器 的 控制 设计 了 。M238 逻辑 控制 器 的 配置 如 图 2-7 所 示 。 

要 注音 的 是 M238 逻辑 控制 融 型 号 中 有 些 是 带 有 50 АЧ, feu SO Н а, Г 
针对 包 半 、 起 重 和 输送 行业 中 典型 的 控制 功能 块 ， 供 用 户 调用 。 如 包 奢 行业 的 堆 坏 、 张 力 、 
温度 控制 ， 起 重 行业 的 防 播 、 纠 俩 和 同步 控制 等 。 
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图 2-5 高 速 计数 (HSC) 和 脉冲 输出 图 2-6 M238 逻辑 控制 大 的 
> cR ` ` E 
(PTO)/ 脉 宽 调 制 (PWM) CANopen 总 线 结构 
主页 属性 š 程序 试 运行 报告 Q 
^ 
信息 
a X — (TM238LFDC24DT) 
== ^ 供应 商 : Schneider Electric 
TM238LDA24DR БЖ: 2.0.20.10 
= 顺序 号 ，TM238LFDC24DT 
TM238LDD24DT 说 明 
- 型 控制 器 - 24V DC, 6 路 正常 输入 ，8 路 快速 输入 ， 
TM238LFAC24DR pisci (100 kHz). 6 路 晶体 管 输出 (0.5 А). 定时 名 和 
= H5. Ai CANopen。 可 插 拔 端子 块 。 
TM238LFAC24DRS0 
СӘ 
TM238LFDC24DT 
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TM238LFDC24DTS0 
`Ë 
TM258LD42DT | 
ыа | 
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m | 
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2.4 高 性 能 M258 逻辑 控制 器 的 结构 








在 有 些 机 融 的 控制 中 ， 不 仅 需 要 通信 更 快 ， 还 需要 接 和 人 的 高 速 输入 口 更 多 ， 专 用 的 功能 
块 支持 更 多 ， 程序 的 运行 更 快 ， 挂 接 在 总 线 上 的 设备 更 多 ， 和 控制 点 数 更 多 。 由 此 产生 了 对 
高 性 能 逻辑 控制 融 的 知 求 ，M258 逻辑 控制 大 就 是 满足 上 述 需求 的 一 种 控制 硕 。 高 性 能 逻辑 
finds M258 结构 如 图 2-8 所 示 。 

M258 逻辑 控制 天 具有 的 基本 结构 是 

1) 具有 数字 量 的 输入 和 输出 ， 其 中 数字 量 的 输入 可 以 设置 为 高 速 计 数 副 (HSC)， 接 
收 2 А/В 相 的 脉冲 输入 或 是 8 路 单 相 的 脉冲 输入 ， 输 入 频率 可 以 达到 200kHz。 数 字 量 的 
输出 也 可 以 设置 为 2 路 脉 宽 调制 (PWM) 输出 ， 最 大 输出 频率 可 达 100kHz。 可 以 控制 两 合 
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步 进 电动 机 或 伺服 电动 机 的 速度 。 也 可 以 改变 脉 宽 来 控制 加 热 。 高 速 脉 冲 的 输入 和 输出 如 图 
2-9 所 未。 


IO 包含 10 点 快速 输入 &&4 TM5 扩 展 模块 ， 本 地 及 
Done LED 状 态 高 速 输出 ， 可 插 氢 端子 条 远程 IO 


程序 和 固件 





USB B 编 程 口 





和 
MATADAEMS + ze 
AERA ~: 

E» 5797727272 ч 
内 置 CANopen 主 站 jas: | : : 
MeEAPAEAS ss 
紧凑 的 IO 分 段 IO 
V2.1 





1RJ45 47O & 2PCI Ж nj BL [ei ANR 24VDC 电 源 板 给 
1RJ45 以 太 网 口 (Profibus DP.SL) CPU 及 IO 供电 


高 性 能 :双核 CPU，64MbRAM 及 128Mb 闪 存 


图 2-8 高 性 能 M258 逻辑 控制 器 结构 


rë f ggg 
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APATATAEME 
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= Br rr? 


Ж. MM 


达到 2PWM | duty 


图 2-9 ”高速 脉冲 的 输入 和 输出 


2) 具有 1 个 串 行 口 ， 可 以 设置 为 Modbus 的 主 站 欣 制 从 站 设备 ， 也 可 以 设置 为 从 站 接 
受 主 站 设备 的 控制 。 还 可 以 设置 为 Modbus IO SCANNER， 这 样 配置 好 从 站 设备 的 参数 或 控 
制 地 址 ， 就 可 以 方便 地 在 和 输入、 输出 字 上 填写 参数 和 控制 命令 来 控制 从 站 设备 或 修改 从 站 设 
备 的 参数 。 串 口 还 可 以 设置 为 SoMachine 网 络 连接 在 SoMachine 网 络 内 ， 像 网 络 邻居 那样 实 
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现 各 个 设备 的 网 络 互 连 ， 如 和 人 机 界面 连接 交换 数据 。 也 可 以 加 上 MODEM, $ ETR SE BE Ul 
图 2-10 所 示 。 








GSM modem d 
* Modbus/ 


2 SoMachine 
ET 


RS 232 OR RS-485 





Character 
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图 2-10 M258 j£ dH Tti e rh ETSI 2 


3) 具有 CANopen 总 线 主 站 通信 口 ， 可 以 连接 32 台 从 站 设备 ， 通 信 速 度 达 到 1 Mbit/s. 
M258 j£ $E Pi Иде CANopen 总 线 的 连接 如 图 2-11 РУХ о 





EE дынын 
Schpeder M258 
xm >; s; sr 
97977277 


"Ë səs rr 
= minnn: 





»- CRNopon 








远程 IO 





图 2-11 M258 j£ f Pill йт CANopen 总 线 的 连接 
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4) 具有 MINI USB 编程 口 ， 用 于 程序 的 编制 和 调试 。 还 有 一 个 USB 口 用 于 连接 USB 存 
储 卡 上 传 和 下 载 程序 、 数 据 及 刷新 固件 。 

5) 具有 一 个 以 太 网 口 ， 文 持 以 太 网 通信 ， 如 图 2-12 所 示 可 以 通过 以 太 网 编程 调试 ， 也 
可 以 通过 以 太 网 连接 人 机 界面 和 多 个 M258 逻辑 控制 右 的 互 连 。 

6) 具有 模块 扩展 接口 ， 可 以 网 络 服务 器 
扩展 到 2400 点 。 由 于 是 育 板 扩展 ， 一 
所 以 数据 的 传输 速度 为 12Mbit/s。 
这 里 需要 注意 的 是 扩展 的 模块 
TM5 有 两 种 形式 : 一 种 模块 是 紧 
凑 型 的 模块 ， 如 TM5C24D18T (24 
A, 18 H); 男 一 种 模块 是 片 式 的 
模块 ， 如 TMSSDII2D, 

同样 要 注意 的 是 M258 逻辑 
Тел уН Ж ЖУН SO 的 ， 
fr sommsp, tE T £F 
对 包装 、 起 重 和 输送 行业 中 上 典型 
的 控制 功能 块 ， 供 用 户 调 用 。 如 
包装 行业 的 堆 吉 、 张 力 、 温 度 控 
制 ， 起 重 行业 的 防 授 、 纠 偏 和 同 
步 控制 等 。 图 2-12 М258 逻辑 控制 器 以 太 网 的 连接 

在 配置 时 ， 打 开 SoMachine 
软件 ， 把 合适 的 M258 逻辑 控制 右 拖 入 配置 框 内 ， 就 可 以 开始 一 人 台 机 器 的 控制 设计 了 。M258 
逻辑 控制 锅 的 配置 如 图 2-13 所 示 。 
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2-13 M258 逻辑 控制 器 的 配置 
2.5 优化 型 LMC058 运动 控制 器 的 结构 


在 有 些 机 天 的 控制 中 ， 不 仅 需 要 逻辑 控制 ， 还 需要 复杂 的 定位 控制 和 多 轴 的 同步 控制 。 
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一 一 … 


例如 ， 多 轴 的 电子 齿轮 同步 ， 主 从 轴 的 电子 凸轮 曲线 控制 ， 主 从 轴 的 相位 同步 控制 以 及 运行 

曲线 的 插 补 控制 等 。 这 就 要 求 整 个 控制 系统 具有 以 运动 控制 为 核心 的 控制 结构 。LMC058 运 

动 控制 器 就 是 以 运动 控制 为 核心 的 控制 器 。LMC058 运动 控制 器 的 结构 如 图 2-14 所 示 。 
IO 和 包含 10 点 快速 输入 &4 TM5 扩 展 模块 ， 本 地 及 


USB AH His EIR FS E des 
Eri LED 状 态 指示 。 高 速 输出 ， 可 插 拔 端子 条 远程 IO 













USB B 编 程 口 
SEAPAESTAPAT 924272723: 
- ACEAEMATATAEAR ү загагала 
内 置 CANopen se 1 Вас A 
é& CANmotion Master Ё € í REPR papapa x Fx px px Px P | " e 
? £ 可 - + 
Para E 紧凑 性 IO 片 式 IO 
V2.1 
连接 增 量 编码 器 或 串 1RJ45 串 行 口 & ”2PCI 档 用 于 可 选 通 信和 模板 DC24V 电 源 板 给 
行 绝对 编码 器 SSL 供 电 1IRJ45 以 太 网 口 (Profibus DP.SL) CPU 及 IO 供电 
为 5 或 24VDC 


高 性 能 :双核 CPU,64Mb RAM 和 128Mb 闪 存 


图 2-14 LMC058 运动 控制 右 的 结构 








LMC058 运动 控制 部 具有 的 基本 结构 是 : 

1) 具有 数字 量 的 输入 和 输出 ， 其 中 数字 量 的 输入 可 以 设置 为 高 速 计 数 大 (HSC) ， 接 
收 2 路 AZB 相 的 脉冲 输入 或 是 8 路 单 相 的 脉冲 输入 ， 输 入 频率 可 以 达到 200kHz。 数 字 量 的 
输出 也 可 以 设置 为 2 路 脉 宽 调制 (PWM) 输出 ， 最 大 输出 频率 可 达 100kHz。 可 以 控制 两 合 
步 进 电动 机 或 伺服 电动 机 的 速度 。 也 可 以 改变 脉 宽 来 控制 加 热 。 高 速 脉 冲 的 输入 和 输出 如 图 
2-15 FZR о 














增 量 编码 器 
2HSC dual 
_ | 
Ta Кузе ўе, Н 
з я i 1 ЕЕЕ 
gq g | а 7717г 
, е B Er 
| frequency | 
Ecc 
= duty | 


图 2-15 高 速 脉冲 的 输入 和 输出 
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2) 具有 1 个 串 行 口 ， 可 以 设置 为 Modbus 的 主 站 控制 从 站 设备 ， 也 可 以 设置 为 从 站 接 
受 主 站 设备 的 控制 。 还 可 以 设置 为 Modbus IO SCANNER， 这 样 
配置 好 从 站 设备 的 参数 或 控制 地 址 ， 就 可 以 方便 地 在 输入 、 输 
出 学 上 填写 参数 和 控制 命令 来 控制 从 站 设备 或 修改 从 站 设备 的 
人 参数 。 冲 口 还 可 以 设置 为 SoMachine 网 络 连接 在 SoMachine 网 
络 内 ， 像 网 络 邻居 那样 实现 各 个 设备 的 网 络 互 连 ， 如 和 人 机 界 
面 连接 交换 数据 。 也 可 以 加 上 MODEM。LMC058 运动 控制 器 
串口 的 连接 如 图 2-16 所 示 ， 连 接 数 据 终端 设备 (DIE) 、 打 印 

条 人 码 扫 描 ， 数 据 通 信 设 备 (DCE)、 调 制 解 调 副 和 转换 右 。 

3) 具有 CANopen 总 线 主 站 通信 口 ， 可 以 连接 32 台 从 站 
设备 ， 通 信 速 度 达到 1Mpbit/s。 

LMC058 运动 控制 各 CANopen 总 线 的 连接 如 图 2-17 所 示 。 

HA CANmotion 总 线 主 站 通信 口 ， 可 以 之 8 轴 同步 ，8 轴 
同步 时 间 为 4ms。 可 以 做 2 维 线性 及 圆 弧 插 补 ， 可 以 做 电子 齿 
轮 和 电子 凸轮 。 还 具有 主轴 编码 器 输入 ， 可 以 做 实 轴 和 虚 轴 ， 
CANmotion #1 Е Zi f gi A HHE 2-18 所 示 。 

4) 具有 MINI USB 编程 口 ， 用 于 程序 的 编制 和 调试 。 还 ”图 2-16 LMCoss3szhksBpm 














有 一 个 USB 口 用 于 连接 USB 存储 卡 上 传 和 下 载 程序 、 数 据 及 串口 的 连接 
刷新 固件 。 
- ————— = 
ми uw qu 
we pe =“ 
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远程 IO 





图 2-17 LMC058 运动 控制 器 CANopen 总 线 的 连接 图 2-18 CANmotion 和 主轴 编码 器 输入 
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5) 具有 一 个 以 太 网 口 ， 支 持 以 太 网 通信 ， 如 图 2-19 所 示 可 以 通过 以 太 网 编程 调试 ， 也 
可 以 通过 以 太 网 连接 人 机 界面 和 多 个 PLC 的 
HR s 

6) 具有 模块 扩展 接口 ， 可 以 扩展 到 2400 
点 。 由 于 是 背 板 扩展 ， 所 以 数据 的 传输 速度 为 
12Mbit/s。 这 里 需要 注意 的 是 扩展 的 模块 TMS 
有 两 种 形式 : 一 种 模块 是 紧 竣 型 的 模块 ， 如 
TM5C24D18T (24 A, 18 出 ) ， 另 一 种 模块 是 
片 式 的 模块 ， 如 TMSSDII2D, 

同样 要 注意 的 是 LMC058 逻辑 运动 控制 着 


网 络 服务 器 






Ethernet 














型 号 中 也 有 些 是 带 有 50 的 ， 这 些 带 SO 的 控制 er E 
器 中 ， 提 供 了 针对 包装 、 起 重 和 输送 行业 中 典 881 :三 二 二 忆 < 


d d. 供用 户 调 用 。 如 包装 行业 的 
ЖЖ, ЖЛ, АЛЕ. K ye h] 97 TÉ 图 ?19 LMC058 逻辑 运动 控制 器 以 太 网 的 连接 
制 等 。 

在 配置 时 ， 打 开 SoMachine 软件 ， 在 Motion Controller 栏目 ， 把 合适 的 LMC058 逻辑 运动 
控制 顺 拖 入 配置 框 内 ， 就 可 以 开始 一 台 机 器 的 控制 设计 了 ，LMC058 逻辑 运动 控制 右 的 配置 
如 图 2-20。 


(É) Logic Controller Ф: MyController 1(LMCO58LF4250) 


(f) HMI Controller I 供应 商 : Schneider Electric 
版 本 : 2.0.12 
顺序 号 : LMC058LF42S0 
说 明 
= 
CoDeSys SP SoftM Win V3 用 于 解决 方案 的 LMC058 Perfor controller 
TEST. 10 MANIERA, (2000: E ЖУГЕР 
出 (100kHz. 24Vdc. Бива (24vdc) 和 1: 
LMC058LF42 路 源 极 输出 puo oSA) е 1 个 以 太 网 端口 ， 1T; 
RE 线路 端口 ，1 个 CA n 主 站 ，1 个 CANmotion 主 站 和 


1 个 编码 器 连接 器 。 定时 器 和 日 历 。 可 插 拔 端子 块 。 





LMC058LF424 
LMC058LF424S0 


LMC058LF42S0 


A Drive Controller 
Â HMI | | 


图 2-20 LMC058 逻辑 运动 控制 器 的 配置 
2.6 优化 型 IMC {г sJ Pë a| dy J gi EJ 


有 些 机 各 设备 的 控制 是 以 变频 调 速 为 主 的 ， 例 如 塔 机 、 港 口 机 械 等 ， 这 些 机 帮 在 起 是 和 
搬运 物体 时 ， 不 仅 要 求 快速 ， 而 且 还 要 求 准 确 、 安 全 。 相 应 的 控制 就 要 具有 防 播 、 纠 俩 、 同 
步 起 吊 等 功能 。 配 置 在 变频 画 上 的 ІМС [фе И йе НК АЕ ТИ ҢА. л [ЛЕЙТ йт ЛУ АН Г Ж 
能 化 。 它 不 仅 具 有 控制 、 通 信 功 能 ， 还 无 颖 利用 了 本 体 变 频 的 一 切 资源 ， 延 促 了 变频 的 功 


Al 


HE. Ел AA Bed | БЕЗ ат ER, ИШЕ 2-21 所 示 。 
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ATV71/ATV61 十 仍 入 控制 单元 
变频 器 IMC 


用 户 界面 





Ethernet 


Mod bus TCP 从 站 


从 站 


CANopen 主 站 





CANopen 从 站 


图 2-21 ІМС 传动 控制 融和 变频 的 组 合 
IMC 传动 控制 大 的 基本 结构 是 
1) 具有 数字 量 的 输入 和 输出 ， 其 中 有 6 个 高 速 输入 点 ， 这 些 点 的 输入 可 以 设置 为 高 速 
H Waw (HSC), fk 2 рй A/B 相 的 脉冲 输入 或 是 2 路 单 相 的 脉冲 输入 ， 输 入 频率 可 以 达到 
100kHz。 具 有 2 路 模拟 量 输入 和 2 路 模拟 量 的 输出 。 
2) 具有 MINI USB 编程 口 ， 用 于 程序 的 编制 和 调试 。 
3) 具有 一 个 以 太 网 口 ， 文 持 以 太 网 通信 ， 可 以 通过 以 太 网 编程 调试 ， 也 可 以 通过 以 大 
网 连接 人 机 界面 和 多 个 PLC 的 互 连 。 
4) 具有 CANopen 总 线 主 站 通信 口 ， 可 以 连接 32 人 台 从 站 设备 ， 通 信 速 度 达 到 1Mbit/s。 
IMC 传动 控制 融 的 控制 结构 如 图 2-22 所 示 。 
网 络 服务 器 


Ethernet | 

















图 2-22 IMC feriti] ss Hj da dij as 


施耐德 SoMachine 控制 器 应 用 及 编程 指南 








. 14 . 
在 配置 时 ， 打 开 SoMachine 软件 ， 在 Drive Controller 栏目 ， 把 ATV-IMC 拖 入 配置 框 内 ， 

就 可 以 开始 一 台 机 器 的 控制 设计 了 ， 如 图 2-23 所 示 。 
主页 属性 t 程序 试 运行 报告 Q 





pum 名 称 : i MyController(ATV-IMC S Type) 
(f) HMI Controller 供应 商 ; Schneider Electric 
版 本 3.3.0.19 

顺序 号 :VW3A352150 


Integrated Machine Controller S Type 




















图 2-23 ”配置 一 个 ATV-IMC 


2.7 XBTGC 人 机 界面 控制 器 
当 机 器 需要 一 个 人 机 界面 就 可 以 控制 的 简单 结构 时 ， 我 们 可 以 选择 以 人 机 界面 为 核心 的 
控制 方式 ， 如 图 224 所 示 。 


“ш 以 太 网 ， 网 络 服务 器 ，email 
(只 有 彩屏 有 此 功能 ) 


加 到 3 扩展 模块 IO* 或 一 个 ee ih 
CANopen 主 站 模块 色 16 输 出 包含 4 路 高 速 输 出 
1CPU 用 于 人 机 界面 & 单 色 或 彩色 5.7” 触 摸 屏 


控制 ，16Mb 可 保持 存储 


| $O, RS232C.RS-422/485 
n 多 协议 


USB 口 用 于 下 载 应 用 程序 ， 连 接 
打印 机 或 条 但 录入 器 








DC24V 供 电 





E 伺服 驱动 


© 


图 224 人 机 界面 为 核心 的 控制 结构 


2.8 优化 型 TM2 扩展 模块 


TM2 扩展 模块 是 为 M218 逻辑 控制 各 和 M238 逻辑 控制 器 提供 的 扩展 模板 ， 在 SoMachine 
配置 界面 ， 点 击 M218 逻辑 控制 需 添 加 扩展 ， 就 会 出 现 添加 设备 的 列表 ， 如 图 2-25 所 示 。 
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+ Analog Expansion Modules 


+ Digital Expansion Modules 未 选择 任何 设备 
* Expert Expansion Modules 


< 
Г алран (ЕНТЕР > 
添加 并 关闭 
9 2-25 添加 设备 列表 
选择 合适 的 扩展 ， 点 击 添加 并 关闭 ， 就 完成 了 一 次 添加 。 


2.9 高 性 能 TMS 扩展 模块 
TMS 扩展 模块 是 为 M258 逻辑 控制 器 和 LMC058 运动 控制 器 提供 的 扩展 模板 ， 在 SoMa- 


chine 配置 界面 ， 点 击 M258 逻辑 控制 器 或 LMCOSS 运动 控制 器 添加 扩展 ， 就 会 出 现 添 加 设备 
的 列表 ， 如 图 2-26 所 示 。 








$.. Analog Expansion Modules 

* Communication Expansion Modules 未 选择 任何 设备 
+ Compact Expansion Modules 

* Digital Expansion Modules 

$. Expert Expansion Modules 

+ Power Supply Modules 


€ | T Р 
[ атра ЕНТЕР ) 


图 2-26 ТМ5 扩展 模块 列表 
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选择 合适 的 扩展 ， 点 击 添 加 并 关 财 ， 就 完成 了 一 次 添加 。 当 添加 的 模板 过 多 时 ， 编 
译 会 给 出 报 营 ， 提 示 供 电 不 足 ， 需 要 加 入 一 块 电源 模块 ， 这 时 一 定 要 在 供电 不 足 的 扩展 
模块 前 面 加 入 电源 模块 ， 也 就 是 说 电源 模块 不 能 放 在 最 后 。 另 外 ， 有 的 工程 师 在 使 用 So- 
Machine V2 版 时 ， 添 加 扩展 ， 会 找 不 到 Compact Expansion Modules， 这 需要 运行 一 个 补丁 
# y 83 io modules extended catalog setup,exe， 然 后 打开 SoMachine 重新 建立 新 的 项 目 即 可 。 补丁 
程序 可 以 从 施耐德 公司 网 站 下 载 。 
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3.1 软件 概览 


SoMachine 是 一 个 专业 的 、 高 效 的 ， 针 对 于 机 盏 制造 业 开放 的 解决 方案 软件 ， 它 集 开 
发 、 组 态 和 调试 为 一 体 ， 包 含 了 逻辑 控制 、 电 动机 控制 、 人 机 界面 和 相应 的 网 络 通信 功能 。 
我 们 之 所 以 说 它 是 一 个 解决 方案 软件 ， 是 因为 在 逻辑 控制 部 、 传 动 控制 项 、 运 动 控制 送 和 人 
机 界面 这 4 个 硬件 平台 下 的 所 有 编程 都 是 由 一 个 软件 即 SoMachine 完成 的 。 在 整个 机 帮 的 调 
试 过 程 中 ， 用 一 根 编程 电 统 ， 可 以 完成 所 有 控制 带 的 编程 以 及 人 机 界面 的 组 态 编 程 。 下 载 时 
也 可 以 完成 对 所 有 控制 融 的 程序 一 次 下 载 。 当 连接 多 个 控制 苍 时 ， 也 不 需要 分 别 连接 各 目的 
编程 口 来 编程 ， 只 要 从 一 个 编程 口 就 可 以 对 多 个 连 在 网 络 上 的 控制 大 进行 编程 和 调试 。 这 样 
就 大 大 方便 了 编程 操作 ,减少 了 连接 次 数 。 由 于 履 盖 4 种 人 硬件 平台 ,就 使 得 控制 功能 大 大 加 
强 ， 可 以 适应 从 简单 到 复杂 的 各 种 机 型 ， 达 到 了 控制 系统 的 凶 性 化 ， 提 高 了 对 市 场 知 求 的 啊 
应 速度 。 针 对 包装 、 起 重 和 输送 ,我们 还 开发 了 专用 功能 块 ， 使 得 编程 速度 大 大 提高 。 例 如 
包装 的 飞 柱 控制 、 辊 剪 控 制 和 张力 控制 年 。 


3.2 SoMachine 编程 软件 简介 


SoMachine 编程 软件 是 基于 CoDeSys (Controller Development System) V3 开发 而 成 的 ， 所 
以 它 具 有 CoDeSys 的 一 般 功 能 和 通用 应 用 模式 。 它 文 持 的 功能 如 下 。 

l. 标准 编程 语言 

SoMachine 作为 标准 的 编程 语言 ， 它 包括 了 6 种 符合 IEC61131-3 (International Electro- 
technical Commission) 的 编程 语言 。 根 据 不 同 的 要 求 ， 应 用 程序 可 以 采用 不 同 的 语言 来 混合 
编制 。 从 而 极 大 地 方便 各 种 解决 方案 。 这 些 编 程 语 言 是 : 

口 功能 块 图 (FBD); 

口 顺序 功能 流程 图 (SEC); 

口 结构 文本 (ST); 

[M&S (1); 

OHER (LD); 

口 连 续 功 能 流程 图 (CFC), 

2. 控制 器 编程 支持 

口 用 户 建立 的 功能 块 (FBs); 

口 用 户 建立 的 功能 ; 

口 数据 单元 类 型 ( DUTs); 

口 在 线 修改 ; 
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口 观察 窗 ; 
口 变量 曲线 监视 (曲线 记录 ); 
口 断 点 ， 分 步 执行 ; 
口 仿真 ; 
回程 序 和 机 融 运 行 的 可 视 及 操作 界面 。 
3. 基于 人 机 界面 的 支持 
口 图 形 库 包 含 多 于 4000 个 2D 和 3D 元 素 ; 
口 简单 的 制图 工具 (м, Ж, ЖЖ, MEAS); 
口 可 重 置 元 素 (按钮 、 开 关 、 柱 状 图 等 ); 
器 配方 (32 组 ，256 个 配方 包含 最 大 1024 种 元 素 ) ; 
口 执行 表 ; 
口 报警 ; 
回 打 印 ; 
[ ]Java 脚本 ; 
口 多 媒体 文件 支持 格式 : wav. png. jpg. emf. bmp; 
口 趋势 变量 。 
4. 基于 对 运动 控制 的 支持 
口内 置 设备 的 组 态 和 调试 ; 
口 电子 凸轮 CAM 曲线 编辑 可 
口 变 量 运行 曲线 记录 ; 
口 变 频 、 伺 服 和 步 进 驱 动 的 功能 块 库 ; 
口 可 视 监视 和 操作 界面 。 
5. 全 局 支持 
口 用 户 访问 和 浏览 ; 
口 项 目 文档 打印 ; 
口 项 目 比 较 (控制 ); 
口 基 于 关联 机 各 和 已 有 机 副 的 变量 共享; 
口 程序 库 版 本 管理 。 
6. 内 置 现场 总 线 组 态 
OEY: 
— CANopen; 
— CANmotion ; 
- Modbus #470; 
— AS-interface 。 
L 18] BEA SM : 
— Profibus-DP ; 
— Ethernet IP; 
— Modbus TCP, 
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7. 应 用 程序 库 

口 标准 库 : 

- PLCopen 用 于 运动 控制 的 程序 库 。 
口 行 业 解 决 方案 库 : 

-包装 功能 库 ; 

-输送 功能 库 ; 

-起 重 功 能 库 。 


3.3 计算 机 系统 要 求 


由 于 软件 比较 大 ， 而 且 可 以 使 用 中 文 和 英文 ， 所 以 对 计算 机 的 配置 有 一 些 要 求 。 计 算 机 
便 件 的 配置 见 表 3-1。 


表 3-1 计算 机 硬件 的 配置 




















й Ë 最 低 配 置 推荐 配置 
处 理 器 Pentium V,1.8GHz,Pentium M,1.0 GHz 或 相应 | Pentium V,3. 0GHz, Pentium M,1. 5GHz 或 相应 
RAM 1024 MB 2048MB 
富余 的 人 硬盘 空间 3.5G 4G 
光驱 DVD DVD 
显示 分 辨 率 :1024 x 786 分 辨 率 :1280 x 1024 
外 设 USB 接口 USB 接口 
网 络 以 太 网 口 以 太 网 口 








软件 要 求 安 装 下 列 系统 : 
Windows XP Professional 或 Windows Vista32 位 。 


3.4 SoMachine 编程 软件 界面 


局 动 SoMachine 编程 软件 ,在 Windows 局 动 界 面 ， 治 以 下 路 径 选 择 SoMachine: 
Start» Program s »SchneiderEJlectric > SoM achine> > SoM achhe W Æ $ H 4 i BI ER 


Г] SoMachine 编程 软件 ， 如 图 3-1 所 示 。 
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主页 ЇЙ Chinese (Simplified)v © 
最 近 的 项 目 - 
HH BIB 
ГЕ <= 文件 名 ; Untitled42.project ^ 
— 标题 : 
1 视图 作者 ; 
[ 创建 新 机 器 P 列表 ” аъ: 
С= 机 器 工作 流程 ZH 大 小 索引 ， 
4 Untitled42 project 260 KB 2011-8- 上 次 更 改 时 间 ; 2011-8-16 22:43:20 
encoder2.project 1372 KB 2011-8-. 
у en j 1197 KB 2010-3- 
? mee 4 238can.project 404 KB 2011-7- 
Гл \ =) 
< B 3 打开 v 
Жарчы. 





图 3-1 SoMachine 编程 软件 主页 


3.5 SoMachine 编程 软件 首页 


1. 可 视图 形 用 户 界面 

导 引 SoMachine 编程 软件 使 用 的 是 直观 和 闪 亮 的 视觉 图 示 。 这 个 可 视图 形 界面 (Graph- 
ical User Interface, GUI) 可 以 方便 地 为 你 的 设计 项 目 搭建 不 同 的 优化 结构 平台 。 用 户 在 这 个 
界面 上 查看 结构 是 否 完整 ， 在 设计 项 目 时 添加 要 增加 的 执行 任务 。 在 这 个 优化 的 工作 区 里 ， 
只 看 到 适合 当前 任务 的 设备 和 相关 信息 ， 没 有 任何 多 余 和 无 用 的 信息 。 

2. 主页 选择 界面 

成 功 局 动 SoMachine 编程 软件 以 后 ， 可 看 到 如 图 3-2 所 示 的 主页 图 形 界 面 ， 通 过 这 个 界 
面 ， 可 以 进入 到 各 个 功能 界面 。 

3. 主页 功能 

在 主页 左 侧 任 务 选择 条 上 上 ， 我 们 可 以 执行 列 出 的 SoMachine 编程 软件 任务 ， 如 图 3-3 
HIZR o 

在 显示 现 有 机 和 需 栏 目下 ， 可 以 点 击 浏览 现 有 项 目 ， 打 开 存 储 项 目 文件 的 文件 夹 ， 找 出 已 
经 存储 的 项 目 文档 。 也 可 以 提取 存档 的 打包 压缩 文件 ， 来 解压 缩 并 打开 这 个 文档 。 
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一 般 功能 菜单 — |: *=* š 1 BE ex) 3 Ф. 在 线 帮 助 
任务 选择 条 а. ан" 一 
zm! a. ] ^ 语言 选择 栏 
? tib | dx | : 
ТЭ — 6 上 < 一 一 关闭 /打开 窗口 钮 
信息 栏 
工作 区 








图 3-2 SoMachine 编程 软件 主页 图 形 界 面 


针 SoMachine 


Fn 


CC !J 


S 显示 现 有 机 器 ] | 最 近 的 项 目 





[和 ”创建 新 机 器 
(m 机 器 工作 流程 


?学习 中 心 





图 3-3 主页 任务 选择 


点 击 创建 新 机 需 ， 得 到 图 3-4 所 示 的 在 创建 新 机 各 栏目 下 的 功能 。 

在 创建 新 机 卓 栏 目下 ， 可 以 点 击 使 用 空 项 目 启动 来 建立 一 个 新 的 项 目 ; 也 可 以 点 击 使 用 标 
准 项 目 启动 来 选择 一 个 控制 模板 作为 项 目 ; 也 可 以 点 击 使 用 TVD 架构 启动 ， 从 已 做 好 测试 ， 在 
可 用 的 架构 中 选择 合适 的 平台 来 构建 项 目 ; 也 可 以 点 击 使 用 应 用 程序 启动 从 输送 、 起 重 、 包 装 
的 应 用 程序 中 开始 建立 项 目 ; 也 可 以 点 击 使 用 现 有 项 目 启动 ， 来 选择 继续 一 个 项 目 。 

点 击 机 锅 工 作 流程 ， 如 图 3-5 所 示 。 在 机 顺 工 作 流 程 栏 目下 ， 点 击 试 运 行 机 右 -使 用 项 
目 启 动 ， 即 打开 存储 文档 的 文件 夹 ， 找 出 要 启动 的 文件 并 打开 进入 调试 。 

上 态 击 试 运行 机 带 -从 设备 上 载 项 目 ， 即 进入 连接 人 硬件 平台 并 从 此 平台 上 把 程序 上 传 到 PC 
进入 程序 调试 。 

点 击 更 新 固件 后 ， 开 始 对 M238 人 逻辑 控制 器 的 固件 进行 更 新 操作 。 
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ЄЗ SoMachine 8 ЅоМасһіпе 

con 全 主页 co 全 主页 
显示 现 有 机 器 pp Cy 显示 现 有 机 器 > 
В —— — k — = 


RELIED 

使 用 标准 项 目 司 动 
使 用 тур RHES 
使 用 应 用 程序 局 动 
使 用 现 有 项 目 忆 动 


Cc 机 器 工作 址 和 
HINAB- 使 用 项 目 局 动 


试 运行 机 器 - 从 设备 上 载 项 目 
юш 





2 学习 中 心 





图 3-4 Ia yr pas 图 3-5 机 需 工 作 流 程 


点 击 学 习 中 心 ， 进 入 学 习 中 心 栏目 ， 如 图 3-6 所 示 。 在 这 个 位 目下 ， 扣 击 快速 概 锦 ， 如 
图 3-6 所 未 。 可 以 查看 一 个 动态 短篇 ， 来 概览 SoMachine 编程 软件 的 特点 和 优势 ， 以 及 相关 
编程 概念 。 


^" c ; 
SET ати: 





Quick Overview 


Js op 


гт 
培训 手册 


E-Leaming 
示例 





图 3-6 学 习 中 心 功能 
点 击 培 训 手 册 ， 会 看 到 培训 SoMachine 编程 软件 的 一 般 知 识 和 概念 手册 ， 通 过 这 个 手 

册 ， 可 以 大 概 了 解 SoMachine 编程 软件 的 软件 编程 概念 。 
点 击 E-Learning 会 得 到 一 个 演示 幻灯 片 ， 播 放 SoMachine 编程 软件 的 知识 和 相关 控制 平 
台 的 介绍 。 点 击 示例 ， 会 得 到 一 些 成 功 案例 的 说 明 程序 ， 以 便 在 编程 时 作为 参考 。 总 之 ， 在 
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空余 时 间 ， 通 过 学 习 中 心 提供 的 这 儿 种 方式 ， 可 以 对 SoMachine 编程 软件 有 一 个 大 概 的 了 解 


全 不 


和 体验 ， 并 就 遇 到 的 问题 查看 示例 ， 以 获得 帮助 。 
3.6 一 般 功能 菜单 


一 般 功能 全 单 如 图 3-7 所 示 。 


63 SoMachine 


最 近 的 项 目 





图 3-7 一 般 功能 菜单 


点 击 图 3.7 所 示 一 般 功能 菜单 的 图 标记 后， 会 打开 下 拉 的 窗口 。 在 这 个 菜单 中 ， 打 开 
首页 或 对 首选 项 的 文件 夹 路 径 进 行 设 定 ， 也 可 以 打开 带 助 文件 或 查看 许可 和 注册 情况 ， 也 可 
以 退出 SoMachine。 在 编辑 当前 文件 和 编程 时 ， 点 击 一 般 功能 沫 单 图 标 ， 驶 可 以 对 文件 进行 
保存 或 指定 路 径 命名 文件 夹 的 保存 或 对 文档 打包 压缩 进行 保存 及 发 送 。 














3.7 项 目 操 作 流程 


优化 项 目 开发 

SoMachine 编程 软件 用 户 界面 是 直观 和 图 形 化 的 界面 ， 可 以 按照 引导 图 标 来 完成 整个 项 
目的 流程 ， 而 不 用 花费 多 余 的 时 间 。 

项 目 启动 以 后 ， 就 会 要 求 你 填写 相关 项 目 信 息 ， 以 便 确 定 项 目 ， 如 图 3-8 所 示 。 

定义 了 项 目 范围 以 后 ， 就 可 以 建立 或 设计 包括 控制 器 在 内 的 硬件 控制 结构 了 。 借 助 So- 
Machine 编程 软件 图 形 化 设计 ， 可 以 很 方便 和 直观 地 建立 起 硬件 结构 ， 包 括 扩 展 模 块 及 扩展 
控制 器 ， 人 机 界面 及 现场 总 线 通信 ， 如 图 3-9 所 示 。 
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€ Untitled42.project - SoMachine SEE 
юй 程序 试 运 行 报告 Q 
жаа 
2? um 文件 名 Untitled42 project 另存 为 
自 定义 信息 ; i a 
9 项 目 路 径 CADocuments and Settings\sesa33893\My Documents ха. United, 9 
标题 ; 
作者 ; 
ж ”作者 信息 公司 : 
索引 : 
标题 [ 上 次 更 改 时 间 ， 2011-8-1.. 
作者 
| 公司 | 
索引 
注释 
г 
Г а= 








图 3 -8 项 目 信息 
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@) Drive Controller 





à ает ##: —MyController(TM258... 
供应 商 ; Schneider Electric 
E$: 20230 

顺序 号 : TM258LF42DTS0 

说 明 

用 于 解决 方案 的 M258 


| Performance Logic Controller - 2 
| Ep x 5 路 快速 漏 极 输入 (200kHz, 
TM258LD42DT - 24Vdc) , 2x 2 路 快速 推拉 输出 
(100kHz, 24Vdc. 0.2 A) 2x2 | 





E | Е | 路 漏 极 输入 (24Vdc) 12 路 漏 极 输 


TM258LD42DT4L - A (24Vdc) 和 12 路 源 极 输出 
| " - j (24Vdc, 05A) „ 1 个 以 太 网 端 
x: | d 口 ，1 个 串 行 线路 端口 和 1 个 


CANopen 主 站 。 定 时 器 和 日 历 。 


TM258LF42DR 
可 插 氢 端子 块 。 


m. 
TM258LF42DRS0 = 
m 

TM258LF42DT 
m Ë 
TM258LF42DT4L 
ui Ba 


Г] 显示 所 有 版 本 ( 仅 针对 专业 人 士 ” 缩 放 :- ] + 图 四 (Ы Cie cmm 回 允 许 行 重要 (ж) (59) (s 
ш 


О 显示 所 有 供应 商 €. 























图 3-9 图 形 化 硬件 结构 设计 
点 击 程序 图 标 ， 可 打开 项 目的 编程 平台 进行 应 用 程序 的 开发 。 几 乎 所 有 CoDeSys 功能 在 
这 个 平台 都 是 有 效 的 ， 如 图 3-10 所 示 ， 可 以 应 用 6 种 语言 编写 机 带 的 控制 程序 。 











第 3 音 РРА Р SoMachine 





©З Untitled42.project* - SoMachine 


6] 主页 属性 юш 
文件 编辑 视图 IB cc 编译 在 线 调试 观察 та ап єв 





x m Pou | 
=l) Lhttfed42 PROGRAM POU 
= [РЕ] MyController (TM258LF42DTSO) - VAR 
= 80 рс dl enable: MC Power LXM; 
= Ӧ Application END VAR 
@ сл s“ 
i 库 管理 器 
IB] Pou (PRG) 
= 2 任务 配置 
$È Ma5T 
ъ + 
{з PowerDistribution (POWER) 
1“: омт2ғо (DM72F0) 
1" ом72ғ1 (DM72F1) 
% TM5 


- m ТМ5_Мападег (TM5 Manager) dl enable _ (0) 
= HATES І MC Power LX 
{= DI12DE (DI12DE) pam jm 
{Р pol2TE (pol2TE) 


'& Ethernet 
a 审 行 线路 
g SoMachine Network Manager 
5% CANO 
- m CANopen Performance (CANo| _ 
{ Lexium 32, A (Lexium 322 
ME Altivar_312 (Altivar 312) 


IB ativar 71 ZAlriusw 713 м 

















|k 指针 


= 输入 
= 输出 
# 运算 块 
wa gie 
En 标签 
e» 返回 
il 合成 器 
о 注释 


FF ASIH 
3E 输 出 引 脚 








图 3-10 ”应 用 程序 开发 平台 


进入 调试 阶段 ， 可 以 在 线 进入 控制 右 及 连接 到 的 设备 上 ， 查 看 设备 状态 。 也 可 以 下 载 应 





用 程序 或 刷新 控制 部 固件 ， 如 图 3-11 所 示 。 


£ Untitled42.project* - SoMachine 





当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 











名 称 MyController(TM258... 

供应 商 : Schneider Electric 

ЕЖ: 20.230 

顺序 号 ; TM258LFA2DTSO 

说 明 

用 干 饰 决 方案 的 M258 

Performance Logic Controller - 2 

x 5 路 快速 漏 极 输 入 (200kHz, 

24Vdc) ，2x2 路 快速 推拉 输出 
(100kHz. 24Vdc. 0.2 А) 2x2 

路 泼 极 输入 (24Vdc) 12 路 漏 极 输 

入 (24Vdc) 和 12 路 源 极 输 出 
(24Vdc，0.5A) . 1 个 以 太 网 端 

D, 1TSf75HHR DD 1 个 

CANopen 主 站 。 定 时 器 和 日 历 。 

可 插 拔 端子 块 。 





š 





编译 开始 ; 应 用 ; MyController,Application 
特征 代码 
编译 完成 -- 0 个 错误 , 0 TES 


图 3-11 调试 状态 
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C UE Н ч, MA ҢА о XU т BS a Fu. СЕЕ 2 Н 
训 息 ， 非 常 便于 归档 和 交流 。 项 目 存档 如 图 3-12 Brzn 





ЄЗ 16_4 Modbus TCP.project - SoMachine 





| ER 属性 юш 程序 т | 报告 | © 


= (m) (x) 对 象 信息 
名 称 ; MyController 


E 16 4 Modbus TCP 


打印 预览 Œ [7] MyController 全 名 ; MyController 








由 [7] MyController1 类 型 ; DeviceObject 
"T 工程 设置 打开 方式 : Device Editor 
e — 工程 信息 2.0.2.129 
л 供应 商 ; — Schneider Electric 


128: 


用 于 解决 方案 的 LMC058 Performance Motion controller 
2х5 路 快速 漏 极 输 入 (200kHz，24Vdc) . 2x2 路 快速 
推拉 输出 (100kHz, 24Vdc, 0.2 А) 2x2 路 漏 极 输入 
(24Vdc) 12 路 漏 极 输入 (24Vdc) 和 12 路 源 极 输出 
(24Vdc，0.5A) 。1 个 以 太 网 端口 ，1 个 串 行 线路 端口 ， 
1 个 CANopen 主 站 ，1 个 CANmotion 主 站 和 1 个 编码 器 
| XR. ENAME., iT. I 


打印 输出 内 容 : 
打印 输出 包含 配置 、MO 映像 、 控 制 山 描 述 以 及 所 有 子 对 # 
的 内 容 。 





图 3-12 项 目 存档 
3.8 属性 页 面 


1. 添加 项 目 信息 

属性 页 面 允 许 用 户 添 加 项 目 信 息 。 项 目的 文学 和 图 形 都 可 以 添加 。 由 于 这 是 在 工作 区 内 
可 看 到 的 项 目 摘要 ， 所 以 它 会 帮助 你 快速 找到 每 个 所 需 的 项 目 ， 而 不 用 把 整个 项 目 都 打开 。 
这 个 页 面具 有 当 一 个 项 目 已 经 完成 时 才 可 查询 显 示 。 属 性 页 面 的 建立 如 图 3-13 Bron 
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Untitled42.project 


E " ^ 
CADocuments and Settings Vsesa338934My Documents UntitledA... 


上 次 更 改 时 间 : 2011-8-1... 











图 3-13 属性 页 面 的 建立 
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属性 页 面 提供 如 下 功能 : 

口 一 般 信息 ; 

Я; 

口 客户 信息 。 

2. 一 般 信 息 

在 属性 页 面 下 点 击 常 规 ， 可 以 添加 文件 信息 。 如 文件 名 、 存 储 路 径 。 也 可 以 填写 设计 者 
信息 。 

3. 描述 文档 

点 击 说 明 ， 打 开 界 面 如 图 3-14 所 示 。 在 这 个 界面 下 ， 可 以 导入 机 器 或 设备 照片 。 同 时 
在 配置 视图 里 显示 你 为 这 全 机 器 控制 配置 好 的 控制 结构 图 。 
































常规 
ц ru ан и ае ает Xi B ER. 
n O Ся») 
€) 自 定义 信息 н 
文件 名 : tension control.project 
标题 ; tension_control 
作者 : OEM 
公司 : Schneid 
索引 : tension 


上 次 更 改 时 间 ; 2011-8-31 11:38:01 
tension function block 
CustomField01: configuration 
CustomField02: program 
CustomField03: | customer 
CustomFieldO4: application 














图 3-14 客户 信息 和 配置 界面 


4. 客户 信息 文档 

在 目 定义 信息 处 ， 可 以 输入 客户 的 相关 信息 和 客户 资料 作为 附件 ， 如 图 3-15 Brzs ЛЕ 
义 好 的 信息 在 信息 框 内 打 勾 ， 在 项 目 信息 栏目 的 显示 中 就 会 出 现 。 这 样 不 用 打开 目 定 义 信 
上 县， 就 可 看 到 客户 信息 的 关键 字段 。 
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жх ” 自 定义 信息 字段 | Zi BER. 
自 定义 字段 t 


Customer Acme Pump Company 





另存 为 


Contact whiley Untitled4... 
E-mail whileyQacme.com 
CustomFieldO4 
CustomField05 
CustomField06 


CustomField07 


上 次 更 改 时 间 ; 2011-8-1... 


CustomField08 Customer: Acme Pump... 
Contact меу 


E-mail: whileyQ acm... 


CustomFieldO9 


DL] k D D D EI & KI EI KI 


CustomField10 





P 
ж ”附加 的 文档 

















图 3-15 客户 资料 和 信息 


第 4 革 项 目的 管理 和 建立 


4.1 概览 


前 面 介 绍 了 SoMachine 编程 软件 使 用 的 一 个 流程 。 现 在 我 们 根据 客户 的 需求 建立 并 设计 
一 个 项 目 。 首 先 运行 SoMachine 编程 软件 ， 并 在 首页 选择 显示 现 有 机 覃 或 创建 新 机 带 。 在 显 
示 现 有 机 融 栏目 下 ， 可 以 浏览 过 去 建立 的 项 目 打开 并 继续 你 的 项 目 或 修改 或 完善 这 个 项 目 ; 
也 可 以 提取 存档 并 打开 一 个 压缩 项 目 文 件 进行 查看 、 参 考 或 编辑 。 在 创新 机 融 栏 目下 ， 建 立 
一 个 新 的 机 顺 项 目 。 为 了 使 你 的 设计 尽快 进入 实施 ， 可 以 选择 合适 的 行业 、 应 用 的 成 熟 的 应 
用 设计 模板 局 动 ， 也 可 以 选择 和 你 的 控制 结构 相近 的 、 成 熟 的 TVD 染 构 局 动 ， 这 些 做 好 的 
结构 和 程序 模板 可 以 使 你 的 编程 工作 事半功倍 。 当 编程 遇 到 问题 时 ， 打 开 这 些 现成 的 模板 ， 
可 以 参考 所 编程 序 ， 看 看 问题 出 在 哪里 ; 也 可 以 参考 模板 的 控制 结构 和 编程 ， 看 看 这 个 结构 
是 如 何 实现 的 ; 当然 ， 你 也 可 以 平地 起 高 楼 ， 选 择 一 个 空 项 目 进行 局 动 ， 完 成 一 个 从 无 到 有 
的 任务 实施 。 


4.2 使 用 空 项 目 启动 


打开 主页 ， 如 图 4-1 所 示 ， 点 击 使 用 空 项 目 启动 。 
弹出 界面 ， 对 项 目 命 名 一 个 文件 名 ， 然 后 点 击 “Save”， 把 启动 文件 存储 在 设 定 的 文件 



























































夹 内 ， 如 图 42 所 示 。 
这 个 存储 的 文件 ， 以 后 可 以 在 显示 现 有 机 主页 
aH PY. 





存储 这 个 文件 后 ， 进 入 到 属性 页 面 , 可 以 一， 1， 
先 填写 项 目的 有 关 信 息 ， 如 图 4-3 所 示 。 D emman 
填写 完 项 目 信息 ， 就 可 以 进入 配置 阶段 ， T 
如 图 44 所 示 。 在 这 个 阶段 中 ， 可 以 根据 客户 的 
要 求 ， 选 择 硬 件 平台 ， 然 后 把 相应 的 控制 器 拖 
动 到 工作 区 内 。 
例如 ， 我 们 选择 逻辑 控制 器 平台 的 控制 器 
TM238LFDC24DT， 把 此 控制 器 拖 到 工作 区 内 ， 
如 图 4-5 所 示 。 ? 学 习 中 心 а 
把 控制 器 拖 入 工作 区 后 ， 可 以 建立 相应 的 
外 围 设备 。 如 通过 CANopen 总 线 控制 一 台 变 频 
器 ， 一 台 伺 服 驱动 器 。 这 样 ， 就 可 以 点 击 工作 区 内 控制 器 的 CAN 总 线 框 ， 来 添加 设备 。 























5 机 器 工作 流程 








图 4-1 创建 新 机 可 
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将 项 目 另存 为 
Save in: [© 2011 "| ФР 


E Compile [БЇ м258 10 
Gex [Ed] M258, Lexium23 
16 3 Data Server m258 trace 
16 4 Modbus TCP M258s L23Acan 
[£j 52. AxisModule. Final [£j] M258tvda 
238can modbus rw 
20110427M238 canopen [EUDP 

M238 canopen 

M238 hscpto2 

M238 hscpto2trace 

M238 Modbus 

E M238HSC PTO 


Му Network — File name: 


Places 
Save as type: | Project File [“.project) bá | 





图 4-2 建立 文件 


€ newproject1.project - SoMachine 











Xj EE SB. 
| newprojectl.project 另存 为 
自 定义 信息 | ' 
9 i A Foi p ali 文件 名 : newprojecti.project 
标题 ; 
者 ; 
ж FHEA js 
вв 
3 索引 
ка ЖШН]: 2011-8-31 17:07:32 
作者 
公司 
索引 
注释 
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$ newproject1.project - SoMachine 


cT 
СО 


A Drive Controller 


A HMI Controller : 
未 选择 任何 设备 


{1 Logic Controller i 
ый, 通过 特 设备 从 左 侧 的 目录 拖 动 到 此 
了 区 域 ， 开 始 创建 新 的 机 器 配置 


É Motion Controller 
( 其 他 
四 搜索 


Г] 显示 所 有 版 本 ( 仅 针对 专业 人 士 ) 
О 显示 所 有 供应 商 


ижи © 


ma 


##:  MyController... 
SEV: Schneider El... 
ЕЖ: 20.30.13 
顺序 号 ; TM238LFDC.. 
说 明 


一 体型 控制 器 - 24V DC, 
6 路 正常 输入 ，8 路 快速 | 
输入 ，4 路 快速 输出 (10C 
kHz). 6 路 晶体 管 输出 

(0.5 向 。 定 时 器 和 日 历 。 

Aik CANopen。 可 插 拔 
端子 块 。 


TM238LFDC24DTS0 j | 
w i i 


Г] 显示 所 有 版 本 ( 仅 针对 专业 人 士 ) 
O 显示 所 有 供应 商 








图 45 把 控制 右 拖 到 工作 区 


点 击 总 线 框 后 ， 会 弹出 图 4-6 所 示 界 面 ， 选 择 CANopen Optimized， 然 后 点 击 “添加 并 
关闭 ”。 
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fU: [Schneider Electric 


供应 商 版 本 信息 
kt | CANopen Optimized ^ Schneider Electric — 3.0.0.7 








未 选择 任何 设备 


s 
Г тта С ЕН ТАР > 





图 4-6 添加 总 线 口 


这 样 ， 我 们 加 上 了 一 个 CANopen П, 1 4-7 所 示 。 


@ newproject1.project* - SoMachine 


试 运 © 





ma 


名 称 ， MyController... 

| | ЕМ: Schneider El... 
ADR | | x ж: 203013 

| 顺序 号 ; TM238LFDC.. 
说 明 

一 体型 控制 器 -24V DC. | 








TM238LD 


ПЕ 


TM238L 


e 
о 
n3 


ADT 


ill 


TM238LFAC24DR | ' | | | 6 路 正常 给 入 ，8 BR 


а. | E : 输入 ，4 路 快速 输出 (10C 
z | : kHz) 6 路 晶体 管 输出 
TM238LFAC24DRS0 : : (0.5 4), ЖЕЙН 5. 
— | | 内 嵌 CANopen。 可 插 找 


端子 块 。 
TM238LFDC24DT 


r= 
TM238LFDC24DTSO | 


O 显示 所 有 版 本 ( 仅 针对 专业 人 н -- ] + []& T$ rss ор 











О 显示 所 有 供应 商 





э) 





图 4-7 ЛА 
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点 击 总 线 口 ， 弹 出 添加 设备 界面 如 图 4-8 所 示 。 





Schneider Electric 


供应 商 | 版 本 信息 





- — феей 未 选择 任何 设备 
exium 
j- @ OTB-FTB 
| kt Safety 
i (t TeSys 





Г 显示 所 有 版 本 ( 如 适用 于 高 级 用 户 ) 


图 4-8 添加 设备 项 列表 


在 这 个 设备 项 列表 里 ， 可 以 选择 添加 变频 需 (Altivar) , 28149 (Encoder), 18195 
器 〈Lexium) 、 远 程 L/O (OTB-FTB ) 、 安 全 开关 (Safety) , ғ (TeSys) 等 。 如 加 入 变 
频 ATV32 打开 Altivar， 如 图 4-9 所 示 选 择 Altivar32 。 





信息 





= [fj Altivar 
A Altivar 31 Schneider Electric 未 选择 任何 设 各 
X Altivar 312 Schneider Electric 
Е Altivar 32 Schneider Electric 
(6 Altivar 71 Schneider Electric 
* @ Encoder 
* @ Lexium 
+ (ij orB-FTB 


+- Safety 
+ (ij TeSys 


Г трт С ЕНТЕР > 


图 4-9 ”添加 变频 设备 
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点 击 “ 添 加 ”， 则 在 CANopen 总 线 口 上 加 上 了 一 台 变 频 器 ， 如 图 4-10 所 示 。 


@ newproject1.project* - SoMachine 


试 运 # Q 





Altivar 32(Alt... 
NÉ: Schneider El... 
42.50 
г 32 


Altivar 32 
Variable speed drive for 
Synchronous and 
Asynchronous motors 








TM238LFDC24DTSO 





Г] 显示 所 有 版 本 ( 仅 针对 专业 人 士 ) | 缩放-- 1 + а (@ н 口 在 子 站 上 重新 路 由 Е! 
О 显示 所 有 供应 商 © 








图 4-10 ЖОШ Y А 


在 添加 设备 界面 中 ， 打 开 Lexium， 选 择 加 入 一 台 伺服 Lexium32A， 如 图 4-11 所 示 。 





Schneider Electric 


信息 





+ [fj Altivar = УГ үр үү 
+ (fj Encoder 未 选择 任何 设备 
= B Lexium 
- 88 Lexium 05 Schneider Electric 

| Lexium 324 Schneider Electric 

{ Lexium 32M Schneider Electric 

W LexiumILA — Schneider Electric 

W. Lexium ILE Schneider Electric 


8 Lexium ILS Schneider Electric 
Е Lexium 5D3 Schneider Electric 
(jj oTe-FTB 
图 Safety 
t TeSys 


[ SO niq E 2 СЕНТЕ Р > 


图 4-11 添加 何 服 Lexium 
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. 35. 





点 击 “ 添 加 并 关闭 ”， 则 又 加 入 一 人 台 伺 服 Lexium32A, ЯП 4-12 所 示 。 


€ newproject1.project* - SoMachine 





CÓ 
| ` 


TM23 


co 
E 
ae 
5 


4DR 


TM238L 


2 
- 
c 
[5] 


4DT 


| 


TM238LFAC24DR | 国 


加 加 四 





信息 





名 称 : Lexium_32_A... 
ВЕЛ: Schneider El... 
版 本 : 33.5.0 

顺序 号 ; 91100 

说 明 

Lexium 32 Advanced 
Servo Drive 

110 ... 480 VAC 

single / three phase 
15..24A / 0,15 ...7kW 


0.5 ... 33.4 Nm with BSH 
and BMH servo 


| | MyController 
TM238LFAC24DRSO E : 


TM238LFDC24DTSO 


synchronous motors 











Г] 显示 所 有 版 本 ( 仅 针对 专业 人 士 ) 缩放 :- 
Г] 显示 所 有 供应 商 


(Gg) Ыс: заи; 











图 4-12 Г — teil HR 





同 理 ， 打 开 添 加 画面 ， 还 可 以 根据 需要 添加 更 多 的 控制 设备 和 元 件 。 当 配置 好 控制 系统 
的 结构 时 ， 就 可 以 进入 程序 ， 开 始 软 件 的 设计 。 





4.3 ”以 现 有 项 目 启 动 


有 时 新 建 一 个 项 目 ， 为 了 能 够 快速 
有 项 目 。 如 我 们 已 经 建立 的 项 目 newprojectl , 
和 一 台 伺 服 探 制 器 ， 如 图 4-13 所 示 。 
我 们 把 这 个 已 有 项 目 newprojectl 打开 ， 然 后 以 新 的 文件 名 newproject2 T£ A V XE НО 
к 如 图 4-14 所 示 ， 从 而 开始 又 一 个 新 项 目的 设计 。 
个 新 项 目 已 经 建立 好 了 主体 控制 结构 ， 当 新 加 入 项 目 信 息 后 ， 就 可 进入 配置 ， 如 图 
4-15 ph 


进入 编程 阶段 ， 也 可 以 借助 已 经 措 好 的 控制 结构 的 已 
它 已 经 在 CANopen 总 线 上 配置 好 一 台 变 频 可 
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BRE 


8 SoMachine 


语言 中 文 (简体 ) 





Jg BIER. 





本 地 磁盘 (E!) 
Active 
APOD trainer 
berger lahr 


0 





Боок 
собеѕуѕ 
customer 
EDU 

fax 

file 

HR 
lexium23 
Lexium32 
LMC 


- _ Кл - > Б - = - —_ = БЕ - 
ü ü ü B ü - - ü ü B Е . 





16 3 Data Server.project 

16 4 Modbus TCP. project 
20110427M238 canopen.projec 
238сап.ргојесі 4 
52 AxisModule Final.project 
M238HSC. РТО project 
M238TVDA : Can.project 

M238 canopen.project 

M238 hscpto2.project 

M238 hscpto2trace project 
M238 Modbus.project 

М258= L23Acan project 
M258tvda project 

M258 hmi project 

M258 hscpwmc project 

M258 1O.project 

M258 Lexium23 project 

m258 | | trace. ass жез 


UDP. — 
< 





THIS H 51:7 


My Network 
Places 


3) Ассеѕ5 Connections 

backup 

回 Cc6ox 加 速 器 

С (Storm 
(CjUpdater5 
С visu 
ЕЗДЕ 


СЭ мем Folder 
(Schneider Electric 
(C)Snaglt Catalog 


2011-6-24 11:01:0 
2011-8-30 18:012 
2011-4-26 17:23:4 
2011-7-27 8:44:20 
2011-7-18 10:46:3 
2011-3-28 10:48:0 
2011-3-23 14:04: 0 
2011-4-24 16: 
2011-7-25 15: 
2011-7-25 15: 
2011-3-18 10: 
2011-4-22 16: 
2011-6-22 15: 
2011-6-24 16: 
2011-4-26 17: 
2011-7-20 17: 
2011-4-22 15: 
2011-7-25 23: 
2011-8-23 10:59: 2 


2011-8-29 1204-1 
» 


CO >» hO 4 Qn O C gg 


BDePB5SSsOnODOoR 
ә CO 01 — C0 P CO CO ФЬ RC 


回 我 接收 到 的 文件 


[12 


238can 


20100915 LMCOSG 


Э) Му Skype Content 
(Э) му Skype Pictures 
My Skype Received Files 


File name: 


Save as lype: 


20100915 M258 
ATV-IMC, Template 
ATV-IMC. Test 


区 Project File (*.project) - 


图 4-14 ”以 新 文件 名 存 入 














data server 
demo 

DTM1 

exi 

exe 

ex2 visu2 

ex2 visu3 

ex3 

ex3 can pdo 
ex3 enum 
E 

| ex4 lib 

E ex5 1 modbus 
ex5 1 modbus at 





Cancel | 
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8 newproject2.project - SoMachine 








newproject2.project 


E\X31\Lab\2011 


























图 4-15 加 入 新 的 信息 


在 配置 界面 中 ， 对 已 有 的 配置 进行 添加 和 修改 ， 如 图 4-16 所 示 。 


ЄЗ newproject2.project - SoMachine 


(f) Drive Controller 
(f) HMI Controller 
(f) Logic Controller 


(f) Magelis HMI 


A Motion Controller 
| (xe 


四 搜索 


Г] 显示 所 有 版 本 ( 仅 针对 专业 人 士 ) ”缩放 :- 
Г] 显示 所 有 供应 商 z 


回回 四 
um © 





信息 


名 称 ; MyController(TM2... 
BE Schneider Electric 
版 本 : 203013 

Їй =: TM238LFDC24DT 
说 明 

一 体型 控制 器 - 24V DC，65 路 
正常 输入 ，8 路 快速 输入 ，4 
路 快速 输出 (100 kHz)，6 EE 
体 管 输出 (0.5 д). 28918 


№. AR CANopen. niti 
子 块 。 





回 ] 在 子 站 上 重新 路 由 


B 











图 4-16 ”添加 或 修改 已 有 的 配置 
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当做 好 配置 的 添加 和 修改 后 ， 就 可 进入 程序 ， 进 行 应 用 程序 的 编制 。 在 程序 界面 中 ， 打 
开 文 件 沫 单 ， 如 图 4-17 所 示 可 以 对 文件 进行 保存 ， 也 可 以 存 人 到 制定 路 径 下 的 文件 夹 内 ， 
还 可 以 把 项 目 涉 及 的 文档 压缩 打包 存 和 人 到 指定 路 径 下 的 文件 夹 。 


9 newproject2.project - SoMachine 


主页 属性 配置 


XH|&a иш IS WS ch NUR IA юп #5 
Ы are ces | A m [jM ®% 2 
I83*5. - 9 x 
IN JEN 到 
| SA vijeo-Desiper RB... РО Е 





Ё Altivar_32 (Akivar 32) 
{ Lexium 32 A (Lexium 32 A) 


> 


当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 





图 4-17 文件 处 理 
4.4 ИЮН) 


为 了 帮助 搭建 控制 结构 和 编程 应 用 ，SoMachine 编程 软件 建立 了 8 个 不 同 结构 配置 ,已 
成 功 使 用 并 含有 说 明文 件 的 项 目 供 编 程 参考 和 快速 启动 。 在 主页 面 的 创建 新 机 硕 栏 目下 ， 点 
击 使 用 TVD 架构 启动 ， 如 图 4-18 所 示 。 

可 以 直接 选择 工作 区 列 出 的 控制 结构 并 打开 ， 也 可 以 用 TVD 架构 查找 大 回答 列 出 的 问 
题 并 选择 ， 然 后 打开 建议 的 项 目 。 例 如 打开 Optimized | CANopen _ M238. project， 并 以 新 的 
项 目 名 称 M238 _ optimized. project 存 人 指定 路 径 下 的 文件 夹 内 ， 如 图 4-19 所 示 。 

在 属性 页 面 中 ， 修 改 项 目 信 息 或 添加 新 信息 后 ， 打 开 配 置 如 图 4-20 所 示 。 

在 这 个 配置 中 ,已 经 做 好 了 人 机 界面 、 变 频 、 伺 服 和 编码 硕 的 配置 。 打 开 程 序 ， 如 图 
4-21 所 示 ， 控 制 硕 应 用 程序 已 编 好 。 
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€ SoMachine 


TVD 架构 查找 器 


控件 是 位 于 机 器 上 的 一 个 集中 
式 面板 还 是 多 个 分 布 式 面板 ? 


请 选择 x 


是 否 在 机 器 中 使 用 现场 总 线 ? 
请 选择 v 
您 使 用 了 多 少 个 电机 控制 (包括 


软 局 动 器 、 速 度 驱动 器 或 独立 
1888 3 5d)? 


请 选择 - 


在 机 器 中 大 约 使 用 多 少 0? 
请 选择 v 


feas НЕ mi EtherNetIP 
还 是 Modbus/TCP 控制 网 络 ? 


请 选择 v 


建议 的 项 目 
清除 所 有 回答 


2 M238_optimized.project 


pimized CANopen ATV-IMC рго ес! 


O 
: Optimized_CANopen_M238.project 
: Optimized CANopen XBTGC project 
: Optimized Hw M238 project 
} Optimized Hw! XBTGC. project 
} Perfomance CANopen M258 project 
; Performance CANmotion LMCO58.project 
: Performance HW M258.project 


M238 optimized.project 


E\X31\Lab\2011 


Optimized CANopen M 
Machine Solutions 
Schneider Electric 
3.0.0.2 


The project 
example as 
described in the 
System User Guide. 


图 4-19 ”以 模板 局 动 一 个 新 项 目 


语言 中 文 (简体 ) 


Jj BE S. 





F 








M * 
а 
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RERXXXXTYT3 
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©З M238 optimized.project* - SoMachine Е 


Ө, 





Drive Controll 
A e Contro 信息 





(É) HMI Controlle | | 名 称 : ^—MyController(TM... 


供应 商 ; Schneider Electric 
| | | 版 本 203013 

四 Megeis HMI | | | | 顺序 号 ，TM238LFDC24DT 
| | | wm 


| 一 体型 控制 器 -24V DC, 6 Ë 
i 正常 输入 ，8 路 快速 输入 ，4 
四 其 他 | x L Es E T: k. : 路 快速 输出 (100 kHz). 6 路 
: i ide e A). EITA 
I r / ЩЕ | : 日 历 。 CANopen。 可 
O 搜索 x 07 Der AWOM eL хаг саш 1 TT | 插 拔 端子 块 。 


@) Logic Controll 


(f] Motion Contrc 


Г] 显示 所 有 版 本 "- | 缩放 :- 一 | | + а (e) m 口 在 子 站 上 重新 路 由 区 
[Г] 明示 所 有 供应 商 < | 
=> 








图 4-20 模板 配置 


©З М238 optimized.project* - SoMachine 
































£ 4 
EX 属性 EE | 程序 试 运行 报告 @ 
文件 编辑 视图 工程 CFC 编译 在 线 Bm IR 窗口 ”帮助 
ня oux 4 SI 7e P& ta D Обаа а аас. 
а] LXM32A OPER - X [3 
L 
= Ej M23B optimzed Ë i| [PROGRAM LXM32A_OPER Е 
= HMISTUJ655 (HMISTLJ655) 2| VAR kea 
ЁЎ HMI application s| END VAR m 
=-% сом! 4 > 
@ SoMachine Metwork Manager1 (SoMachine-Network, I 4 EE 
"3 wiksa [XM 32A Node Б LXM32A, NodeS P. ^| 
š eS . Node5 Power - 
@ SoMachine Network Manager3 (SoMachine-Network, І MC Power LXM (1 | Ene 
=“ USB RR Status LXM32& Node5 Power š 
@ SoMachine Network, Manager2 (SoMachine-Network, I Enable Error 
- I| iu MyController (TM238LFDC24DT) араа 
= P . Node5 Reset 
E c e MC Heset LXM 5) 
= Ге] Application ATE Dune 
© stCANinfo (STRUCT) i XLXM32A, Node5 Reset PB m —— Busy QER 
«д GVL Error 
(M) 库 管理 器 
ATY312_OPER (PRG) Me e] 
LXM32A, OPER (PRG) FN Stop | Ж 
[E] ATV312. CTRL (PRG) LXDXM32A Nodes, Stop PB — | Execute Busy = 
[E] HMIData (PRG) Error ud 
IBI 10Mecoinos (PRG) LXM32A, Node5 MoveABS 
= ode ov 
[E] LXM32A_CTRL (PRG) MC MoveAbsolute СХМ 2 
Е] MAINPROG (PRG) 
3 符号 配置 y СХМЗ2А Node5 Move 
= 任务 配置 CommandAborted 
Ф MAST Error 
a Embedded Functions LXM32A, Node5 MoveREL B 
№ Serial Line 1 MC MoveRelative | 
% Serial Line 2 Axis Done 
% CAN Execute Busy LXM32À Node5 M 
fe TM2DMM24DRF_DIO_M1 (TM2DMM24DRF) immi киш @\ v 
| « ШІ | > 





图 421 M238 逻辑 控制 器 已 编 好 的 控制 器 程序 
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点 击 图 4-21 所 示 界 面 中 的 人 机 界面 应 用 程 ) 序 HMI Application, 得 到 界面 如 图 4-22 所 示 。 
œŒ M238_optimized - Vijeo-Frame - [HMISTU655 - HOME - Language1] ES) 
: "AE ИҢЕ ”生成 @) ”人 机 界面 (M) НЕКА) ЖЫП БАЕ) NEV 880) 工具 QD ”窗口 (W) cà 

сечас | „о £ > O [2 @ P) ; — 


SETTE us L a a E 


ri m ss CEEE ET 


导航 窗口 ~ ах | HMISTU655 - HOME-Languagel х 
С) 


Я 


о 


-—әсппе дег 


= J HMI5TU655 ^ E| ES 
= Qs ЕРЕ Жы pee БЕШ 
= ë 基本 画面 ' gem 
[Z] 1: HOME 


T 9 JS : 
[Z] 2: BUS | | ' а ; 
' * LU — 
[Z] 4: Safety а Essi 
Fi 5: IO - s E s | 1X DES der 
i реве D, eX А 
si 3 ; 


Xd BEHI © 











国 7: LXM32A 1 ; 
国 11: ATV312 1, £ 
[g] 12: ATV312 3. 
[Z] 19: Alarms = - 
[Z] 21: Overview_ i ; 
国 22: system У{}8- 














| теа | ЕЛЕ 
帮助 请 按 Fl 





图 4-22 已 编 好 的 人 机 界面 操作 屏 
此 模板 对 配置 的 所 有 控制 设备 都 编制 了 控制 程序 以 及 人 机 界面 的 操作 和 读 写 功 能 。 所 
以 ， 作 为 应 用 已 经 可 以 直接 使 用 和 操作 。 也 可 以 在 此 基础 上 修改 和 增删 。 还 可 以 对 某 些 要 用 
到 的 程序 进行 复制 和 粘贴 。 因 此 大 大 加 快 了 开发 程序 的 速度 。 在 模板 启动 项 里 有 不 同 的 控制 
器 和 外 围 控 制 设备 的 模板 供 参考 。 


4.5 扩展 模 极 的 添加 


在 设计 机 帮 控 制 结构 时 ， 有 的 机 右 要 求 的 控制 点 数 较 多 ， 本 体 控制 磊 上 的 L/O 点 数 不 
够 ,所 以 就 需要 在 本 体 上 添加 扩展 模板 。 如 对 M218 iE fT т, M238 逻辑 控制 妖 可 以 扩 
展 TM2 扩展 模块 系列 扩展 模板 ，LO 点 数 可 达到 248 点 。 对 M258 Z SH Tuas, LMCOSS ја 
动 控 制 带 可 以 扩展 TM5 扩展 模块 ，TM7 系列 模板 ，LO 点 数 可 达到 2400 点 。 在 添加 扩展 
时 ， 只 要 点 击 如 岁 4-23 所 示 的 配置 控制 结构 ， 本 体 控制 右 右 边 的 添加 扩展 ， 就 会 弹出 添加 
扩展 模板 列表 ， 如 图 4-24 所 示 。 

选择 要 添加 的 模块 ， 点击“ 添加 ” 即 可 。 

如 选择 数字 输入 扩展 TM5SDI2D， 扣 击 “添加 ”， 如 图 4-25 Bras. 

此 时 就 可 以 看 到 ， 在 配置 结构 中 的 扩展 口 加 上 了 一 个 扩展 板 ， 如 图 4-26 所 示 。 
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ЄЗ tension. control.project - SoMachine moek) 


© 





Drive Controll 


信息 


зараве | | 名 称 : —MyController(TM... 
| | 供应 商 ; Schneider Electric 





Logic Controll 


| | 版 本 202129 
Magelis НМ! ` | | 顺序 号 ，TM258LF42DTS0 


说 明 
用 于 解决 方案 的 M258 


i ы | Performance Logic Controlle 
其 他 | : | -2x5 路 快速 漏 极 输 入 

: MyControlle : (200kHz, 24Vdc) . 2x2 
搜索 | ; “| 路 快速 推拉 输出 (100kHz., 

: i 24Vdc, 0.2 A) 2x 2 ERR 

i : 输入 (24Vdc) 12 路 漏 极 输入 
(24Ydc) 和 12 路 源 极 输出 

(24Vdc, 0.5A) . 1 个 以 太 

网 端口 ，1 TETRAN 
1 + CANopen +4. THH 
пет. айт. 


Motion Contrc | 





Г] 显示 所 有 版 本 "m p ] + (y) (QJ 四 口 在 子 站 上 重新 路 由 [Z 
О 显示 所 有 供应 商 g 
ra 





图 4-23 配置 控制 结构 


Schneider Electric 


名 称 

* @ TM5 Analog 1/0 Modules 

+ [fj TM5 Common Distribution Modules 未 选择 任何 设备 
TM5 Compact 1/0 Modules 

TM5 Digital I/O Modules 

TM5 Dummy Modules 

TM5 Expert 1/0 Modules 

TM5 Power Distribution Modules 
TM5 Transmitter - Receiver Modules 
ТМТ Analog I/O Blocks 

TM? Digital I/O Blocks 

TM7 Power Distribution Blocks 





Нн eR 


=== == == === 


< TT 
[ 显示 所 有 版 本 ( 如 适用 于 高 级 用 户 ) 


图 424 JM HEB 
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Schneider Electric 








+ Kt TM5 Analog 1/0 Modules 
+ 2 TM5 Common Distribution Modules 
* @ TM5 Compact 1/0 Modules 
= (fj TMs Digital 1/0 Modules 
= tH Inputs 
je Twsspi2p 
je Twsspi24 
je rwsspizp 
[e тм55014А 
je TwsspiaD 
[e тм550160 
«e rwsspieu 
+ (J Mixeds 
+ B Outputs 
AA TMS Dummy Mndules 


+ 
< 
[ ETPAARS С ЕНТЕР > 


8 4-25 ”打开 模板 列表 中 的 模块 


2 tension control.project* - SoMachine 回回 加 





) Í 


— 





Drive Controll 
@) е Соп 信息 





Ф) HMI Controlle I | 
未 选择 任何 设备 
É Logic Controll 
(f) Magelis HMI 


A Motion Contrc 





Г] 显示 所 有 版 本 ( 仅 针 ши. J + m 口 在 子 站 上 重新 路 由 [v 
站 | » 


Г] 显示 所 有 供应 商 





图 4-26 加 入 扩展 模板 
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需要 注意 的 是 : 添加 过 多 的 扩展 模板 会 使 本 体 电源 的 供电 不 足 ， 造 成 编译 错误 ， 如 图 4- 





27 所 示 ， 这 样 除 了 扩展 应 用 模板 外 ， 当 电源 不 足 时 ， 还 要 加 入 电源 模板 。 


设备 
гї 























~ 9 X|| "gjPowenisribuion| jj Омо | 4Px 
А НС" 2. $5 a. 
$ 排序 AES EIER ШАШЫ Q zuomal|ts 信息: | 
视图 管理 器 4 ^ 
a) Visualization 常规 : <3 
39 专家 4 zh POWER 
15 PowerDistribution (POWER) Б BERTA: Schneider Electric 
1°. pwzzro (0м72ғ0) 大 别 : 
1“ Dm72F1 (Dm72F1) 版 本 : 2.0.1.1 ] 
7-3 TMS 顺序 号 : POWER 
= ty TMS Manager (TMS Manager) 描述 : 电源 模块 
= HATE m 
1+ pi12pE (DI12DE) 
^ poizrE (рО12ТЕ) 
(je тм55дт2н (TMSSAI2H) i 
1+ тм55Аї2\ (TMSSAI2L) 
[Р TM55402H (TMSSAO2H) 
1- TM55A04H (TM5SAO4H) 一 





[Р rwssao«4H 1 (TMSsAO4F 
j^ TMssao4L (TMSSAO4L) 
小 TMSSDI2A (ТМ550124) 
1+ rwsspr2a 1 (ТМ55р12А) 
1+ TMSSDI2A, 2 (ТМ550124) 
1+ rwsspr2a 3 (ТМ55р12А) 
1+ TMSSDI2D (TM5SDI2D) 
'à Ethernet 
= 审 行 线 路 
= 8 Modbus IOScanner (Modbus I 
@ Generic Modbus Slave (G 
=% CANO 
= @ CANopen, Performance (CANc 


-—-————————ÁÓ9 


————— | | тиз]®от®к]оотна 
| 


ET | 位 置 








© TMS5 Manager 和 TMSSDI2D 之 间 的 总 线 电源 不 足 : -34 mA... M258_modbus Application [MyContr... 
编译 完成 — 1 个 错误 , 0 TES 



























i Г. ања ү? (ater "2 ë 预 编译 : © IMS Manager 和 TM55DI2D 之 间 的 总 线 电 源 不 足 : -34 mA 
图 4-27 模板 过 多 导致 电源 不 足 
Me EB 251 FI т> > E que 、 эш 
电源 模板 的 加 入 不 能 放 在 最 后 ， 它 要 求 后 面 一 定 要 有 一 块 应 用 模板 作为 末端 ， 如 图 4- 
28 、 图 4-29 所 示 。 
1+ TussDI2A (TM55DI2A) 消息 - n x 
£ TMSSDI2A 1 (ТМ550124) perm mpm ^ 
je rwssprza 3 (тм550128) || 描述 _ — mu _| IR | 对象 _ | 位 置 
fl- Tusspi2p (TMSsDI2D) || —— 编译 开始 : 应 用 ; MyController.Application ------- 
je TMSSDM12DT (TMSSDM12 输入 代码 ，,， 
15 тм55р52 (ТМ55Р52) Ө TM55P52 模块 为 最 后 一 个 。 它 的 左 后 方 必须 放置 IO 模块 M258 modbus Application [MyContr... 
Ethernet 编译 完成 -- 1 个 错误 , 0 TES 
审 行 线路 


@ Modbus IOScanner (Modbus I 
(i Generic Modbus Slave (G 

CANO 

@ CANopen. Performance (CANc 
B . м 
Г akivar 3172 (Altivar 3121 M 预 编译 : 


'à Ethernet 
La Bates 
- m Modbus_IOScanner (Modbus I 


i'a CANO 
=- CAMnnen perfFnrmanre (CANC М 
> 



















| > 


4-28 ”电源 模板 放 在 未 端 引 起 错误 
 ——x w i- 


—Tn.WaaüWaRRR С | os [© : 个 3 


** TM5SDI2A (ТМ550124) 

£ TM5SDI2A 1 (TM5SDI24) 
1+ ТМ55012А_2 (ТМ550124) 
t 
—_ 





IR 





TMSSDI2A 3 (TMSSDI2A) 
TMSSDI2D (7М590120) 
1+ тм55рм12рт (тм55рм12 
15 тм55Р52 (ТМ55Р52) 
1+ TMssDI2D_1 (TMSSDI2D) 


------ 编译 开始 ; MA: IntegratedvisualizationDevice1886a18 ... 
输入 代码 ， 
Ө 全 局 数据 区 的 大 小 : 1 bytes 
编译 完成 -- 0 个 错误 , 0 TES 
编译 完成 -- 0 个 错误 , 0 TER 


国 Generic Modbus Slave (G 


т | TAR: Ө ок 





图 4-29 正确 放置 电源 模板 


sw by 


5.1 概览 








PLC 的 编程 语言 在 过 去 十 几 年 的 发 展 中 , 广 商 各 目 开 发 基于 梯形 图 编程 、C 语言 、BAS- 
IC 语言 以 及 其 他 各 式 各 样 的 独特 的 开发 语言 。 由 于 这 些 语言 的 不 同 ， 导 致使 用 者 不 得 不 花 
费 大 量 时 间 来 学 习 各 种 编程 语言 。 正 是 这 种 原因 ， 国 际 电工 委员 会 (International Electro- 
technical Commission, IEC) 早 在 1990 年 就 提出 了 PLC 编程 开发 标准 IEC 61131。 而 在 1993 
年 提出 的 ТЕС 61131-3 (Part 3). 就 规定 了 PLC 的 编程 语言 标准 。 

SoMachine 编程 软件 采用 了 符合 这 个 标准 的 6 种 编程 语言 。 它 们 是 顺序 功能 图 ( Sequen- 
tial Function Chart, SFC) 语言 和 5 种 可 共用 的 编程 语言 : 

1) 梯形 图 (Ladder Diagram, LD); 

2) 功能 块 图 (Function Block Diagram, FBD); 

3) 连续 功能 图 ( Continous Function Chart, СЕС); 

4) 结构 文本 (Structured Text, ST); 

5) 指令 表 (Instruction List, IL). 

而 SFC 主要 用 于 偏重 顺序 过 程 的 控制 ， 如 一 台 往 复 周期 动作 的 机 器 。 这 个 特性 同样 也 
适合 于 控制 不 同 工 艺 状态 下 动作 的 机 如 。 即 监控 机 帮 的 各 种 工艺 状态 ， 如 起 动机 如 ， 仿 止 机 
dm, Dine EPA SE о 

当 我 们 做 完 项 目的 便 件 配置 后 ， 就 可 以 进入 编程 阶段 了 。 点 击 程序 ， 进 入 到 编程 阶段 。 
图 5-1 所 示 为 编程 画面 。 

在 这 个 程序 界面 的 设备 栏目 下 ， 可 以 和 所 配置 的 人 硬件 平台 对 应 上 。 例 如 M258 逻辑 控制 
器 ， 你 可 以 看 到 程序 的 编程 环境 Application， 也 可 以 看 到 本 体 的 人 硬件 资源 ， 以 及 以 太 网 通信 
口 和 串 行 通信 口 ，CANopen 通信 口 。 

图 5-2 所 示 的 设备 窗口 由 4 个 主要 部 分 组 成 。 双 击 这 些 部 分 ， 就 可 以 打开 它 的 树 状 结构 
进行 设备 的 组 态 或 软件 的 编程 。 这 4 个 部 分 是 : 

1) 控制 器 : PLC 的 类 型 和 组 态 。 

2) 应 用 程序 : PLC 程序 的 所 有 组 成 。 

3) 内 置 功能 : 如 建立 在 M238 逻辑 控制 器 的 功能 。 

[]L/O (fast & normal 1/0) LO 点 (高 速 和 普通 点 ); 

口 HSC high speed counter. ( jj E iT A ga) ; 

[ IPTO (脉冲 串 ) 和 PWM (Pulse Train Output, Pulse Width Modulation) ( 脉 宽 调制 ) 。 

4) 通信 : 与 外 部 设备 的 通信 和 口 。 

[ JAdvantys ; 

[ICAN devices; 
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^) 主页 属性 配置 
文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 工具 窗口 ”帮助 


i M: 


3-H) PLC 
= о Application 
GYL 
(i) 库 管理 器 
= 任 劳 配 置 
- ® MAST 
ә 专家 
; 15 PowerDistribution (POWER) 
1“: pwzzro (DM72F0) 
1°: DM72F1 (DM72F1) 
% TM5 
= mm TM5_Manager (TMS Manager) 
=a HATAS 
1+ DI120E (DI12DE) 
{Р polzTE (ро12ТЕ) 
他 Ethernet 
CN mE 
tg SoMachine Network Manager (SoMachine-Nebtwork, Manager) 
% CANO 
> @ CANopen Performance (CANopen Performance) 
{ Lexium, 32, A (Lexium 32 A) 
Ё Altivar_32 (Aktivar 32) 


Ш 








当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 





图 5-1 编程 画面 
设备 ~ n X 
= Те tension. cont 
z MyController (TM258LF42DTSO) 
= 8) ріс 
|o o Application 
-@ Gv. 
| 库 管理 器 
- 29 任务 配置 
— ® MAST 
* tm 
08, Powerbistribution (POWER) 
四 DM72F0 (DM72F0) 
- [X DM72F1 (DM72F1) 
=. % TM5 
= m TMS5 Manager (TMS Manager) 
= EATER 
|= DI12DE (DI12DE) 
> DO12TE (Dol2TE) 
fe- тмѕѕ0120 (тм550120) 
'& Ethernet 
Cà 审 行 线路 
t SoMachine Metwork Manager (SoMachine-NMetwork Manager) 
% CANO 
= CANOopen_ Performance (CANopen Performance) 
{ Lexium 32 A (Lexium 32 А) 
[ Altivar 32 (Altivar 32) 





5-2 软件 编程 和 便 件 组 态 
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[ |5егуо & Stepper drives; 
[ Jetc. 
双击 图 5.2 所 示 的 MyController 就 可 以 建立 计算 机 和 M258 逻辑 控制 器 的 通信 。 
HOUSES, AGMINA, ull 5-3 所 示 。 
通讯 设置 | 应 用 | PLC 设 置 | 服务 | 文件 | 状态 | 信息: | 
给 控制 器 选择 网 络 路 径 : 





|Sateway-1 M | 设置 活动 路 径 
o [Sateway-1 | 


扫描 网 络 | 








过 滤器 : 
| 目标 ID : -] 
序号 : 
| 名 称 -| 
图 5-3 添加 网 关 
在 网 络 中 找到 控制 需 ， 如 图 54 所 示 ， 点 击 设置 活动 路 径 。 
— E Mycontroler  — C t üO 
通讯 设置 | 应 用 | 文件 | 日 志 | PLC 设 置 | 服务 | io 映射 | 状态 | 信息: | 
给 控制 器 选择 网 络 路 径 : 
[Gateway-1:0000.4000.0001 -] 设置 活动 路 径 | 





= РУ Gateway-1 
= gh /0007 
(i TM258LF42DT50 @0080Е44003С5 [0000.4000.0001] 


添加 网 关 ,,， | 
添加 设备 …， | 
9 5X: 


0000.4000.0001 


且 标 ID : 扫描 网 络 | 





16#101A0213 
x3 я 
目标 版 本 : 70638 
2.0.2.32 | 目标 I : zl 
AEREA: 序号 : 
Schneider Electric | 名 称 - | 
Bi n 
1631000 
Upg: 
TM258LF42DT50 


图 5-4 ”找到 控制 器 
然后 按照 弹出 的 说 明 框 ， 按 “ALT +F” 激 活 通 信 路 径 ， 如 图 5-5 所 示 。 


然后 点 击 连 接 8 进入 控制 器 ， 如 图 5-6 所 示 。 

如 图 5-4 所 示 ， 控 制 器 的 其 他 栏目 还 有 : 

1) 应 用 : 显示 PLC 应 用 列表 。 

2) PLC 设置 运行 0 的 应 用 名 ， 当 在 停止 模式 时 的 输出 状态 。 
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„о E 
' 章 外 的 设备 控 作 


i 堵 兢 保 痢 正在 下 载 和 软件 应 用 程序 守 轩 在 目标 设备 上 。 тҥн 
LA ай ^ 了 了 正 兢 和 设备 和 名称 : 惑 设 备 地 址 。 


请 大 保障 护 闭 置 均 已 落实 区 If 以 使 音 少 和 设备 控 作 刀 E- 不 会 
ЭА бај Бе 5 3 了 世 二 会 对 设备 1 迁 成 不 。 


ver Bel ise 29138 ЯР SX =F FH JO F . H Y fF211[OIPEETE vs o- 
下 最 直 车 和 尘 这 些 指 过 > TÍ ñE: xe БЁЛЕ ин EREL „ += == 
sit oueidiotrt. 


Ain ЯР 27 IR] S. 348 — r3 £6 3E VETE АЕ" a 





图 5-5 ih te 


E tension_control.project* - SoMachine 











ER 属性 配置 
Е н 视图 工程 编译 E ШШ ТА 窗口 ”帮助 
Ы = dà V Wiss s 
T = H 其 DM72FD .. "a MyController | 
=] tenson cont z —— - 
= 28] MyController (TM258LF42DT50) 通讯 设置 | 应 用 | 文件 | 日 志 | PLC 设 置 | 服 
=] РІС 
= о Application énormes ipe PERIERE : | 
ад GYL Gateway-1:0000.4000.0001 
= 二 ics =- gh. aateway-1 
: -£f8 MAST =- gh Гол] 
- ә dum Ш тм 


图 5-6 Жл 


3) 服务 : 设置 PLC 时 钟 ， 显 示 固 件 版 本 ， 引 导 版 本 。 
4) 状态 : PLC 运行 状态 和 扩展 总 线 状态 。 

5) 信息 : 连接 的 PLC 控制 着 信息 。 
程序 部 分 包含 下 列 内 容 : 

[ JApplication 

-所 有 PLC 应 用 程序 。 

[]GVL (Global Variable List) 全 局 变量 列表 

-全 局 变量 解释 。 在 本 项 目 中 的 所 有 程序 均 可 见 ; 

- 每 个 项 目 最 多 有 3 个 全 局 变量 列表 。 

ОЛЕ BR 

-在 本 项 目 中 添加 库 或 建立 用 户 自己 的 应 用 程序 库 ; 
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-程序 库 提 供 下 列 在 运行 中 执行 的 项 目 。 

自动 控制 设备 的 操作 系统 : 
口 功能 和 功能 块 ; 
口 定义 的 数据 类 型 ; 
口 全 局 变量 ; 

口 可 视界 面 ; 

口 程序 (PRG) 和 功能 (FUN). 

- POU (Program Organizational Unit) 是 程序 的 组 织 单元 ， 用 来 建立 运行 程序 。 
功能 是 在 当前 项 目 中 建立 的 附加 功能 。 可 以 在 任何 6 种 编程 语言 中 建立 。 
LESE BOE 

-在 控制 项 目 中 执行 程序 。 

MAST- 主 项 目 ， 启 动 一 个 新 项 目 时 系统 自动 建立 。 

将 鼠标 移 到 Application ， 点 鼠标 右键 ， 然 后 选择 添加 对 象 ， 如 图 5-7 所 示 。 


$9 tension. control.project* - SoMachine 























j 主页 жт 配置 
文件 编辑 视图 工程 编译 TR 调试 观察 IA 窗口 ”帮助 
ах AU fn E 








K 5-7 添加 对 象 
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ERMI ЕНУГЕ, Eh f RPZSUBUTRZRIUBE,. та zen ER. НЕП, RII 
先 选 择 添 加 对 象 中 的 РОО (程序 组 织 单 元 ) (Program Organizational Unit) 。 这 时 弹出 画面 如 
图 5-8 所 示 ， 创 建 一 个 新 的 POU, 


Add POU 








创建 新 的 POU GEF RET) 





ARRIN): 
POU 





-H (Т): 
© 程序 (p) 
C 功能 块 (8) 
[ HD: p wai dei] 


ЛЕНЕ (М): 


C р (Р): 
返回 类 型 (R) | 5] 


实现 语言 心 : 
Ec 














图 5-8 创建 新 的 POU 

在 生成 POU 时 ， 可 以 有 3 种 选择 。 

1) 程序 : 它 由 一 系列 指令 、 功 能 块 和 功能 组 成 ， 可 以 直接 执行 。 建 立 后 形成 后 绥 
(PRG) 文件 。 

2) 功能 块 : 由 一 系列 输入 指令 和 输出 指令 封装 的 有 设 定 功能 的 模块 ， 不 能 单独 执行 。 
只 能 在 程序 中 调用 。 建 立 后 形成 后 级 (FB). 

3) PR: 由 多 个 输入 形成 一 个 反馈 输出 的 功能 模块 。 不 能 单独 执行 ， 只 能 在 程序 中 调 
用 。 建 立 后 形成 后 缀 (FUN), 

通过 点 击 实现 语言 的 下 拉 菜 单 ， 可 以 为 POU 的 编程 选择 6 种 编程 语言 ， 如 图 5-9 所 示 。 











实现 语言 山 : 
| 连续 功能 图 ( СЕС) v | 


BR (ЕВО) 
结构 化 文本 (5T 


[2 


顺序 功能 图 (5FC) 
ERS IB ELD) 
指令 表 (IL 





图 5-9 ”选用 编程 语言 
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选择 好 编程 语言 ， 就 可 以 进入 编程 操作 。 
5.2 POU 程序 创建 


当 我 们 完成 控制 带 人 硬件 的 组 态 ， 束 可 以 开始 设计 程序 的 编制 。 控 制 紫 运行 的 程序 是 由 组 
织 单元 来 管理 的 。 因 此 ， 我 们 要 建立 组 织 单 元 POU， 如 图 5-10 所 示 。 打 开 添 加 对 象 ， 添 加 
POU， 然 后 选择 连续 功能 图 (CFC)。 扣 击 打 开 ， 则 在 设备 栏目 下 的 Application 下 建立 了 
POU (PRG)。 并 且 右 边 开 放出 了 编程 区 域 。 


1 M258.project - SoMachine 


























主页 属性 RE | e 试 运 行 报告 Q 
文件 编辑 视图 工程 СРС 编译 ER 调试 观察 工具 窗口 ”帮助 
= S o — X Bs mx дА $ * % W E | Faz [1 RES O9 5 o n L 
— A l lI 1. 1 Ë] i-i ы » 
设备 % 
= 2) Mss IL 
- [БЕ MyController (TM258LF42DTSO0) 1 Ë 
= o Application =] 
Е 
Ё 库 管理 器 É 
[gi] POU (PRG) А4 
- 8 萎 务 配置 
© Ma5T 





图 5-10 建立 POU 编程 区 (СЕС) 


在 编程 多， 我们 借助 工具 箱 来 编程 。 首 和 完 ， 打 开工 具 箱 ， 选 择 一 个 运算 块 ， 如 图 5-11 所 示 。 


юш | 程序 | 试 运行 me @ 


@] Pou | тай mE 
l PROGRAM POU CFC ~ 
2| үд k. 指针 





3 VAR = 输入 
: e 输出 Ë$ 
看 运算 块 Ж 
к= 跳 转 性 
em 标签 
e» 返回 
iH 合成 器 
pui 
со 注释 
FF 输入 引 脚 
#5 5985109 


95-1 打开 工具 箱 
然后 把 功能 块 拖 放 在 编程 区 ， 如 图 5-12 УХ 
点 击 图 5-12 中 功能 块 上 的 问号 ， 会 出 现 一 个 日 框 。 
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("gi POU | 


1 PROGRAM POU 
2 VAR 

3 EHD VAR 

4 





kë 
图 5-12 拖 到 编程 区 域 的 功能 块 


АЛ 5-13 功能 块 上 的 白 框 ， 弹 出 输入 助手 ， 如 图 5-14 所 示 。 输 入 助手 下 有 各 种 已 经 
做 好 的 标准 功能 块 、 模 块 调用 、 关 键 字 和 转换 操作 符 。 选 择 所 需要 的 ， 按 确认 键 。 











|а] POU | 
1 PROGRAM POU 
EHD VAR 























р: piccommuryvcation, If, 
=- {} standard Æ standard, 3.4.1.0 (sys 
+- Bistable Function Blocks 
+ | Counter 
+.) Miscellaneous 
+- Timer - 
+- Trigger 
=- {} иш Æ util 3.4.1.20 (system, 
+ OlanaogMonitors — | 
+ - |) Bit/Byte Functions 
=- Controller 


El PD FUNCTION BLOCK uti 2.4.1.20 (system, — 
=] PID FUNCTION. BLOCK uti, 3.4. 1.20 (system, 
=] PID FIXCYCLE FUNCTION. BLOCK util 2.4.1.20 (system, 
, + - [7 Funrtinn Maninlllahnrs | š % 
Ш 


JV 插入 变量 (w) М 结构 化 视图 W) М 显示 文档 (5) 
图 5-14 输入 助手 
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ИД, 选择 相 加 “ADD”， 然 后 确定 ， 如 图 5-15 所 示 。 


类 别人 加 


__ QUERYINTERFACE 
_ QUERYPOINTER 


[Z 结构 化 视图 小 M 显示 文档 (3 





图 5-15 ”输入 助手 显示 的 关键 字 


在 编程 区 域 加 上 了 一 个 相 加 的 功能 块 ， 如 图 5-16 Bran; 
ЛЕ Pou | 


1 PROGRAM POU 
3 END VAR 
4 





图 5-16 相 加 功能 块 


在 功能 块 上 与 一 个 输入 变量 并 定义 数据 类 型 ， 如 图 5-17、 图 5-18 所 示 。 


@ 


图 5-17 定义 输入 变量 
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范围 (5) : 名 称 (N) : 


wmR — —- 5: 


HRO): 初始 化 (I) : 


[Pou [MyController: PLC : Appl | 


标志 (CCE): GER Cm): 


[ CONSTANT 
[ RETAIN 
[ PERSISTENT 





图 5-18 ”定义 变量 数据 类 型 
选择 变量 的 数据 类 型 为 INT， 按 确定 。 则 在 变量 定义 栏目 出 现 定义 好 的 变量 列表 ， 如 图 
5-19 所 示 。 








а] Po | 


1 PROGRAM POU 
= z VAR 

3 vl: INT; 

4 EHD VAR 








图 5-19 定义 好 的 变量 
同样 方式 ， 我 们 加 入 为 两 个 变量 v2, sl, ， 如 图 5-20 所 示 。 


2 [а] POU | 





1 PROGRAM POU 
= 2 VAR 

3 vl: INT; 

4 v2: INT; 

5 sl: INT; 

6 END VAR 


~J 








图 5-20 CFC 语言 编制 的 一 个 POU 
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这 样 ， 我 们 就 采用 CFC 语言 编 了 一 个 v1 +\2 =s1 的 程序 。 要 使 这 个 程序 执行 ， 我 们 还 







POU” 8 MAST | 
配置 | 






= 8) MyController (TM258LF42DT50) 




















- [BI ріс 
= e е 忧 先 级 ( 0.31) |15 
die 类 型 
Hi eds ad 循环 E (al E (hint 200ms): [zo 
= 8 任务 配置 
E 一 看 门 狗 
TIE E v SERE 


13 Powerbistribution (POWER) 
1°; pwzzFo (DM72F0) 


3 Еа] (2082005): |100 
j& DM72F1 (DM72F1) 











=-% TMS Ru. [i 
= m TM5_Manager (ТМ5 Manager) 
= EATER 
1+ DrizDE (DI12DE) 
(^ DO12TE (ро12ТЕ) pee 
'& Ethernet 添加 POU POU 注释 
= TT 
> ens ; | ШЕ POU 
(t SoMachine Metwork Manager (SoMaching 
% CANO 打开 POU 





图 5-21 任务 配置 的 MAST 


点 击 MAST， 图 右边 打开 MAST 画面 ， 点 击 谎 加 POU， 弹 出 输入 助手 ， 如 图 5-22 所 示 。 





NKC): # B(D: 





程序 
= o гетит 
PROGRAM 
М 插入 变量 tw) М 结构 化 视图 (WW) М 显示 文档 (5) 
Жїр): 


| PROGRAM POU 


图 5-22 ”添加 POU 输入 助手 
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选择 建立 的 POU， 按 确定 ， 如 图 5-23 所 示 。 











m ИНИ gruqMas| 3) ^" » 
--[5 ME -| gx | 
z MyController (TM258LF42DTSO) 
= рс | 
= Q Application Agony 5 
@ сл ASH 
库 管理 器 as 
| айр (РВС) С > (el Ba (aintat200ms): [20 
= 28 任务 配置 
T $ mast EU 
[3 Powerbistribution (POWER) М Tei 
J* омук pwzzro) 时 间 ( 如 t#200ms)， [100 


]X DM72F1 (DM72F1) 
k; ne яа: НН 
z m TM5 Manager (ТМ5 Manager) 
=a HATAR 
1+ puzpe (prizpe) 














„ДР polzTE (pol2TE) I 
'& Ethernet ; 
=a 审 行 线路 
@ SoMachine Metwork Manager (SoMachin ЖЕ РОШ 
"à CANO 打开 Pou 
POU.. 








图 5-23 添加 POU 完毕 


深 加 完 毕 后 ， 就 可 以 编译 程序 。 按 “1”, 或 反击 图 标 ， 如 图 524 所 示 。 





© M258.project* - SoMachine 


主页 属性 lk 程序 
文件 编辑 视图 工程 | 编译 | 在 线 调试 观察 工具 窗口 WB 
Д p) Pou $ MasT | 


配置 | 
忧 先 级 ( 0..31 ): fis 
类 型 
循环 -| 间隔 (Wot#200ms); feo 





图 5-24 程序 的 编译 





程序 编译 状况 ， 可 以 在 消息 栏目 中 显示 出 来 ， 如 图 5-25 所 示 。 
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| 消息 








um 编译 开始 ; 应 用 : MyController. Application ------- 
特征 代码 


编译 完成 -- 0 个 错误 , 0 TEN 


fumi: Ө ок 





8525 编译 信息 栏目 
5.3 ”任务 配置 


编辑 好 的 程序 ， 需 要 纳入 执行 的 列表 ， 才 能 发 挥 功能 。 如 果 不 在 执行 列表 ， 就 意味 着 不 
运行 该 程序 。 在 控制 锅 中 这 个 执行 列表 功能 就 是 任务 配置 ， 如 岁 5-26 所 示 。 
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主页 属性 юш 
文件 编辑 视图 工程 编译 在 线 调试 观察 工具 ып #8 
Rk = > x EÉg- [T BR Qu E. ИККЕ ЕЕ 
设备 = " X Æ мат роц (Z4 寿 务 配置 | 
ЖЕ | шй | 
- MyControler(TM258LF42DTSO) — | | [| 
irt 任务 的 最 大 数 ; 20 
|o бзш 循环 芷 务 的 量 大 数 ; 4 
ipiis 自由 任务 的 最 大 数 ; 1 
Ё 库 管 理 器 事件 任务 的 最 大 数 ; 8 
ii] POU (PRG) 外 部 事件 任务 的 最 大 数 ; 8 
- 任务 配置 
{2 MAST 


图 5-26 任务 配置 


双击 任务 配置 ， 会 显示 出 属性 和 监视 。 在 属性 栏目 ， 列 出 了 任务 的 4 种 属性 和 可 执行 的 
数目 。 在 监视 栏目 ， 你 可 以 观察 到 任务 的 运行 周期 和 次 数 ， 以 便 改 进程 序 和 评 佑 控制 硕 执 行 
性 能 能 否 满足 工艺 要 求 。 在 任务 栏目 下 ， 自 动 生 成 一 个 MAST， 用 来 定义 任务 的 属性 ， 如 图 
5-27 PZR о 

双击 MAST 打开 配置 ， 如 图 5-27 所 示 。 最 先 看 到 的 是 执行 的 优先 级 。 级 别 最 高 为 “0)。 
最 低 为 “31” 。 在 类 型 选项 中 ， 有 4 种 类 型 可 选 。 

1) 自由 运行 : 如 图 5-27 所 示 ， 程 序 的 运行 从 头 到 尾 执行 ， 由 于 每 个 周期 的 运行 时 间 不 
一 样 ， 所 以 每 次 对 程序 的 执行 周期 也 是 不 一 致 的 。 

2) 循环 : 程序 从 头 至 尾 循环 运行 ， 但 刷新 程序 的 周期 是 一 致 的 ， 并 且 需 要 定义 。 一 旦 
程序 的 运行 时 间 超 过 刷新 半期 ， 则 报警 。 如 图 5-28 所 示 ， 程 序 循 环 时 间 设 定 为 20ms。 
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JER 属性 EE Ж 200 试 运行 报告 Q 
文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 工具 窗口 ”帮助 
РРР WC Ë X Ж-Н: ТИНИ na E — 
Ba шше, $ mast |m) Pou (2 任务 配置 | ~x $ 
= E) Mes Y| 配置 | I 
E 国 MyController (TM258LF42DTSO0) R 
=-Е p.c Ln ан 
- 4 Application L5cER( 0..31 ): | =: 
@ cv. ч [E 
@ 库 管理 器 | Ë 
IB] PoU (PRG) | | 性 
= 任务 配置 | 
nl $ mast EE 
5 Powerbistribution (POWER) | М Se 
1°. pwzzFo (DM72F0) 时 间 ( 如 tk200ms)， [100 [тв =] 
1“; DM72F1 (DM72F1) | 
=% TMS | RUE: n 
= m TM5 Manager (TM5 Manager) | 
=a HATAR б 
de DI12DE (DI12DE) 
{Р poizrt (po12TE) [ POU - 
'à Ethernet | 添加 POU 
=a BTE | 
@ SoMachine Network Manager (SoMachine-Network. | 型 附 Pou 
`% САМО POU 
POU.. 
图 5-27 任务 属性 的 定义 
配置 | 


忧 先 级 ( 0..31 ): 15 





[el P (antt 200ms): [20 [ms = | 








[5-28 程序 循环 运行 


3) 事件 :在 程序 中 定义 一 个 变量 ， 当 程序 运行 时 ， 把 这 个 变量 的 状态 变化 作为 一 个 甬 
发 条 件 而 引起 的 另 一 个 程序 的 执行 ， 就 是 一 个 事件 。 引 起 运行 的 程序 就 是 事件 程序 。 这 个 变 
量 一 般 是 程序 内 部 定义 的 变量 。 如 图 5-29 所 示 ， 定 义 了 程序 中 的 一 个 布尔 量 2， 当 82 为 
真 ， 启 动 这 个 事件 程序 。 














配置 | 
忧 先 级 ( 0.31) fis 
类 型 


| 事件 ~| m ous 





图 5-29 事件 程序 的 定义 





4) 外 部 的 : 与 事件 一 样 ， 这 个 程序 也 定义 为 事件 程序 。 但 不 一 样 的 是 : 触发 执行 的 事 
件 来 自 外 部 ， 例 如 控制 锅 的 外 部 输入 点 ;外 部 计数 脉冲 的 输入 到 达 或 超过 定义 的 浆 值 等 。 如 
图 5-30 所 示 ， 外 部 事件 触发 为 输入 点 10。 
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配置 | 


W 0..31 ): [ts 








外 部 的 ”| жшт: [ШШ 





图 5-30 ”外 部 事件 程序 的 定义 
5.4 PLC 的 程序 仿真 


对 于 一 个 已 经 建立 好 的 РОО 程序 ， 并 且 把 它 添加 到 了 任务 配置 中 ， 我 们 就 可 以 进行 程 
序 的 离线 仿真 。 例 如 ， 仿 真 图 5-20 的 程序 ， 打 开 在 线 菜单 ， 选 择 仿真 后 ， 下 部 信息 栏 会 出 
现 仿真 提示 ， 如 图 5-31 所 示 。 


文件 йш иш IN cc Wu |218 DUE IA WO Wb 
Beo. no AU TH — wee | ç 2 % ¿ , m. 
< Р ж 


ав | 
$6 创建 启动 应 用 


= 国 MyControler (TM2SBLF42DTSO) ES... 














h DM72F0 (DM72F0) 
X. DM72F1 (DM72F1) 
= % TMS 
= I] тм5_мэпэуе (TMS Mansi 
= % MEA. 


Xem 
x DI12DE (011206) [z] шы 





+ DOI2TE (DO12TE) 





Eius: Ep 消息 


DEE 当前 用 户 ; GAMP) 








图 5-31 程序 仿真 模式 


然后 ， 再 点 击 在 线 -登录 到 ， 则 出 现 如 图 5-32 所 示 画 面 。 按 “是 ”进入 下 载 程序 。 

编译 成 功 后 ， 进 一 步 确认 下 载 ， 如 图 5-33 所 示 ， 按 “是 ”进入 虚拟 控制 锅 ， 进 行 仿真 。 

点 击 图 5-34 所 示 在 线 菜 单 的 启动 或 按 “F5”， 运 行 仿真 。 这 时 ,打开 POU 程序 ， 给 变 
Ht vl, v2 赋值 ， 相 应 的 就 会 看 到 变量 sl 的 运算 结果 ， 如 图 5-35 所 示 。 
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SoMachine 


# 


9 ) 应 用 Sim.MyController.Application 4^ T£XET vxt& P. #52 ЕЕ Т 05 


SoMachine 





图 5-33 再 次 确认 下 载 


文件 аш 视图 工程 cc 编译 ай | 调式 观察 ТА wo 帮助 











加 єз - Er) ; гў ЁЎ . о bh. A À 
' | а= С 退出 Ctri+F6 
> 1-ДЕН | 
= DI Pc 远程 连接 .… 类 型 值 "ts ülE 
- О Application [ÉB] SETS... | m ' J 
Ze | х 3 
ij) Pou (PRG) ! = E 
- 24 任 各 配置 тейеш | вос š 
pe Bm wj воо 
= ДУ 专家 LER | = 
A J PowerDistribution (powi W | 
A]* DM72F0 (OM72F0) istis 
AJ]* ом72ғ1 (OM72F1) 
= A тм "au 
= А] mms Manager (msma) іг › 
= A % хх i SE 
~ A DI12DE (DI12DE) 
А) oo127TE (Do12TE) 
A a Ethernet ADD a 
- A mous я EE 
A 8 SoMachine, Network, Manager (SoMachine-Netw ÈZ 
А % CANO 





< 
км: Е 消息 


| T WE I UK. 程序 下 载 程序 未 变 当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 


图 5-34 进入 仿真 状态 
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文件 deum 视图 工程 СРС 编译 ER Ил 工具 窗口 #8 
ы & j Bm ж . 5 6*6 *& W E23 а | #% Ф, ш. 
Е Е EE REET ü 
设备 » 1 
= В) м2 
= ABE Mycontroller [TEEKI] ( TMZSELF42DTSO) 
3-H) ріс 
= Ӧ Application [运行 ] 
M sv. 
Muss 
EB] POU (PRG) 
= 29 任务 配置 
$ Ma5T 
- А 专家 
АД Powerbistribution (POWER) 
AX Dm72F0 (DM72F0) 
AJ DM72F1 (DM72F1) 
=A% ТМ5 
= Af] Tw manager (TMS Manager) 
= А PATAS 
A< DI12DE (DI12DE) 
АР poi2TE (po12TE) 











A a Ethernet 
= Аъ Ф886 
A 9 SoMachine Network Manager (SoMa 

A% CANO 








{ | | >| 
gl ш: | | 国 消息 | 
4 运行 ER 程序 下 载 - 强制 活动 | 程序 未 变 | 当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 
图 535 ”运行 仿真 
一 些 有 用 的 快捷 键 : 
ө 553 “Ан + Е8” ABIE “Ctl + F8”; 
ө j) 动 44 FS эз ; 


ө (2:1 “Shift +Е8”; 
ej “РӘ”; 

ө “СЫ + F7", 
eH “F7”; 
eut FII", 


5.5  CoDeSys 编程 语言 





SoMachine 的 软件 编程 是 基于 CoDeSys (Controlled Development System) 编程 软件 的 ， 符 
合 IEC61131-3 标准 ， 共 有 6 种 编程 方式 。 这 6 种 编程 方式 极 大 地 方便 了 功能 的 实现 。 使 设 
计 人 员 对 机 硕 控 制 的 设计 和 编程 已 经 不 局 限 在 一 种 编程 格式 ， 也 不 拘泥 于 只 对 逻辑 状态 进行 
编程 。 他 们 根据 工艺 要 求 而 采用 顺序 流程 图 (SFC) 方式 规划 结构 ， 采 用 结构 文本 (ST) 
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БАТЯ еза, 采用 梯形 图 (LD) 方式 处 理 各 种 逻辑 和 工艺 过 程 逻 辑 
计算 ， 采 用 功能 图 (FBD) 方式 进行 同一 功能 的 反复 使 用 和 对 通信 功能 的 搭建 。 因 此 ， 在 建 
立 一 个 РОО 时 ， 我 们 可 以 选择 实现 程序 的 语言 。 

5.5.1 POU ST 结构 文本 编程 方式 


这 种 方式 类 似 于 高 级 语言 ， 可 以 方便 地 编写 复杂 运算 程序 以 及 各 种 跳 转 和 循环 。 在 建立 
POU 时 ， 选 择 实现 语言 为 结构 化 文本 (ST), ， 如 图 5-36 所 示 ， 建 立 的 POU 为 РОО |. ST, 

















文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 工具 窗口 ”帮助 




















ИРИГ 39 $ 9 Ж. Ез. їс EM NT 
SX >= 8 X (d 任务 配置 | 如 Pou | $: mast E) POU ST | 
=- MZSP | i| PROGRAM POU ST 
=- РЕ MyController (TM258LF42DTSO) | z| VIR 
= 8) рс | END VAR 
= o Application | 4 
d cv. 4, 
@ 库 管 理 器 | 1 
gi] POU (PRG) 
[Ë] Pou 5Т (PRG) 
= 任务 配置 
{2 MAST 





图 5-36 £y POU ST 








在 程序 变量 定义 区 ， 我 们 定义 输入 点 J ，I1 和 输出 点 QI 为 布尔 量 。 在 编程 区 ， 我 们 写 
出 输出 变量 QI 和 输入 变量 10, H 的 逻辑 关系 ， 如 图 5-37 所 示 。 





文件 编辑 视图 工程 编译 ER ШИШ 工具 窗口 9B 


7 $& мазт |=] POU_ST | 
| 1 PROGRAM РОО ST 
в 2| VAR 








3 MyController (TM258LF42DTSO) 
- B PLC 
- о Application 
M sv. 
W 库 管理 器 
gi] POU (PRG) 
[E] 
= 29 任务 配置 
{2 MAST 


3 I0,I1,01:BOOL; 
4 EHD VAR 


1 Q1:-IO AHD Il; 





图 537 结构 化 文本 编程 





在 采用 文本 编程 时 ， 我 们 也 可 以 用 快捷 键 “F2”， 或 在 编程 行 点 击 鼠 标 右键 来 调 出 输入 
助手 ， 如 图 5-38、 图 5-39 所 示 。 
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文件 аш AD IS di Gi 调试 /观察 IA wo 帮助 

Ы д o.Xx85—»5.x А‘ $?€*?€ 6 ix 3-03 Ë G 5 , n 
设备 >= 9 X MAST 本 Pou SsT | 

- а) 1 PROGRAM POU ST 

= BJ MyController (ТМ25817420750) š z VR 

3 I0,11,01:BO0L; 

4 — END VAR 








01:=10 AND Il; 





= Ш 1s Manager (ТМ5 Manager) 
= % Ne nem FF6 #88... | 
J- DI12DE (DI12DE) 


图 5-38 反击 鼠标 右键 ,选择 输入 助手 


*- {} SEN Æ piccommunication, 1.0.2.1... 
=- () standard = standard, 3.4.1.0 (system) 
=) Bistable Functio... 
[š] Rs FUNCTION. BLOCK standard, 7.4.1.0 (system) 
—[g] SR FUNCTION. BLOCK standard, 3.4.1.0 (system) 
3- O Counter 
-E стр FUNCTION BLOCK standard, 2.4, 1.0 (system) 
[š] cru FUNCTION. BLOCK standard, 3.4.1.0 (system) 
—[&] стир FUNCTION BLOCK standard, 3.4.1.0 (system) 
= Q Miscellaneous 
— [Ë] RTC FUNCTION. BLOCK standard, 3.4.1.0 (system) 
= Timer 


-E 
B 





TOF FUNCTION BLOCK standard, 3.4.1.0 (zystem) 
TON FUNC ПОМ BLOCK standard, 3.4. T. 0 (system) 


i [š] TP FUNCTION BLOCK standard, 3.4.1.0 (system) 
+- [7 Trianer 


М 插入 变量 (wm) М 结构 化 视图 (Y) М 显示 文档 (5) 
TD): 





图 5-39 ЗЛ ADJ, PEN i DJ RERA E 
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通过 输入 助手 ， 我 们 可 以 调用 已 经 做 好 的 功能 块 、 变 量 、 命 令 关 键 字 和 操作 转换 符 。 
11: 编辑 一 个 延 时 输出 功能 。 要 求 延 时 6s， 输 出 打开 。 
Hoc, 按 “ 孔 ”打开 输入 助手 ， 扣 击 功 能 块 ， 选择“TON”， 如 图 5-40 所 示 。 


+- (9 SEN Æ piccommunicabion, 1.0.2.1... 
=- {} Standard AE standard, 3.4.1.0 (system) 
+- Bistable Functio... 
+- L2) Counter 
+- C) Miscellaneous 
= О Timer 
[8] TOF FUNCTION. BLOCK standard, 3.4.1.0 (system) 
B TON FUNCTION. BLOCK standard 3.4.1.0 (zystem) 
[s] TP FUNCTION. BLOCK standard, 3.4.1.0 (system) 
+- Trigger 
+. util BE util 3.4,1,20 (system) 


М 插入 变量 (w) М 结构 化 视图 (WW М 显示 文档 (3 


AC PÁC): 
FUNCTIOM BLOCK TON 





[ [ | 
IN BOOL VAR, INPUT starts timer with rising edge, resets timer with falling edge 





PT TIME VAR. INPUT time to pass, before Q is set 





Q BOOL VAR, OUTPUT gets TRUE delay time after a rising edge at IN 











ET TIME VAR, OUTPUT elapsed time since rising edge at IN 





图 5-40 ”打开 输入 助手 ， 选 择 功能 块 
弹出 功能 块 自动 声明 ， 和 需要 对 调用 的 功能 块 命名 ， 如 图 5-41 所 示 。 


范围 (5): 名 称 (N): 288 (T): 
лк | @ [том -| > | 
HRO): Tib CI: ШЕ СА): 


[Pou s [MyController: PLC : х >| 


标志 (CE) : wlm): 
[ CONSTANT 

[ RETAIN 

[ PERSISTENT 





图 5-41 命名 确认 功能 块 
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命名 这 个 功能 块 为 在， 按 “ 确 定 ”， 如 图 5-42 所 示 。 


范围 (5) : 名 称 (N): 类 型 (TI) : 


в. ш hm — >] 


HRO): 初 冶 化 (I) : НСА) : 


[Pou 5Т [MyController: PLC : х -| | ^c | | 


标志 (EF): ER Ст): 


[ CONSTANT 
[ RETAIN 
Г PERSISTENT 





图 5-42 命名 功能 块 名 称 





程序 行 出 现 调用 的 功能 块 直 ， 如 图 5-43 所 示 。 















































. -— 
$ mast / |8] POU ST | 
2] М2% 3 І0,11,01:В001.; 
= MyController (TM258LF42DTSO) 4 tl: TUM; 
= [af] ріс 5 END VAR 
= o Application 6 
# cv. | 
(M) 库 管理 器 : 
[8] POU (PRG) 1 01:=10 AND Il; 
[8] POU. ST (PRG) 2 tl(IN:s , PT:= , 0=> , ET=> ); 
= 29 任务 配置 
{2 MAST 


图 5-43 ”在 程序 行 写 入 tl 功能 块 








在 程序 中 ， 可 以 给 功能 块 的 输入 和 输出 定义 变量 ， 也 可 以 通过 仿真 来 观察 程序 执行 情 
况 。 我 们 把 编辑 的 程序 POU Т 加 入 到 任务 配置 下 的 MAST， 并 且 定 义 POU _ST 的 执行 类 
型 为 循环 ， 循 环 时 间 为 20ms， 如 图 5-4 所 示 。 

设 定 РТ 为 68， 执 行 仿 真 , 使 IN 为 “ 真 ” 。 则 延 时 开始 ， 如 图 5-45 所 示 。 

延 时 6s， 输 出 Q 为 “ 真 ” ， 如 图 5-46 所 示 。 

例 2: 条 件 语句 的 使 用 

格式 1: ТЕ 表达 式 THEN 语句 块 

END IF 结束 下 语句 


FE 3X Fhan Xj 
L AT LL п ни then 7 


IF Vl AHD V2 THEH Ql:-TEUE; 


EHD IF 
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设备 S| 7 мавт (E POUST | 
= B es 了 | ва 
= MyController (TM258LF42DT50) | 
= 8) ріс 
- 4 Application ЖБ ( 0..31 ): [15 
GVL 
y ките [== WE g————— 
[8] POU_sT (PRG) 
"ai tsen -ETA 
а= {2 MAST I 
Ë PowerDistribution (POWER) Rf [B] Cain ts 200ms): 100 
% DM72F0 (DM72FO0) 
1°; DM72F1 (DM72F1) zum. n 
2.7» TMS 
= m TM5 Manager (TMS Manager) 
= HATER 
[| Di12DE (DI12DE) 
{Р DO12TE (ро12ТЕ) 
'& Ethernet 
-» Bugs | 
8 SoMachine Network, Manager (5 | 














K| 5-44 ЖІ РОО _ST 到 任务 配置 的 MAST 
MyController.Application.POU_ST 
RAA Eo а ан Ев | 
Ф 10 BOOL 
$n BOOL 
Ф Q1 BOOL 
= $ti Ñ TON 
жн Boo GL ==== 
Уф PT TIME (d T#6s 
"Ф Q BOOL 
"Ф ET TIME T#4s703ms 
< 


1 QIFALSE:-IOFALSE| AND IlFALSE| 
2  Ctl(IN:- , PT:- , Q-» , ЕТ=> ):;[RETURN] 


$ МАЅТ 2 8] POU ST | 













图 545 仿真 开始 运行 


MyController.Application.POU ST 





表达 式 | 类 型 | {Н | 准备 值 | 注释 
$ 10 BOOL 
Ф 1 BOOL 
Ф Qi BOOL FALSE 
= $t TON 
MIN воо TRUE к====== 
Уф PT TIME (3 T#6s 
"Ф Q BOOL TRUE 
"$ ET TIME T#6s 


e 


1  QIFALSE:-IOFALSE AND IIFALSE| 
2 tl(IN:- , РТ:= , 0=> , ЕТ=> ) БЕЕН) 


图 5-46” 延 时 结束 ，Q 变 为 “ 真 ” 
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格式 2: 多 个 条 件 的 串 行 

IF 表达 式 1 THEN 语句 块 1; 如 果 表 达 式 1 为 “ 真 ” ， 则 执行 语句 块 1。 跳 到 结 

ELSIF 表达 式 2 THEN 语句 块 2;， 如 有 果 表 达 式 1 为 “ 假 ” ， 则 再 判断 表达 式 2， 表 达 式 2 
为 “ 真 ”"”， 则 执行 语句 块 2。 跳 到 结束 。 

END IF 

B [t IE SQL CIRENS..RELEIB. *J 

9 IF V1 THEH 01:=ТЕПЕ; 

10 ELSIF V2 THEH 


ll 2: TRUE; 
L= V3:-23; 

T ҮД: =4 

14 ELSIF 15 THEH 
15 йЗ: TRUE; 
l6 vb5:-b; 

1 7 EHD IF 

18 


格式 3: 条 件 的 并 行 分 文 

IF 表达 式 1 THEN 语句 块 1; 如 条 表达 式 1 为 “ 真 ” ， 则 执行 语句 块 1。 跳 到 结束 。 
ELSIF 表达 式 2 THEN 语句 块 2; 如 果 表 达 式 1 为 “ 假 ” ， 则 再 判断 表达 式 2， 表 达 式 2 
为 “ 真 ” ， 则 执行 语句 块 2。 跳 到 结束 。 


ELSE 语句 块 3; 如 果 以 上 表达 式 都 为 “ 假 ” ， 则 执行 语句 块 3。 
END IF 结束 IF 语句 
当前 面 v5 为 真 时 ， 不 执行 ELSE 后 面 的 语句 。 

= [EE .S.FEIHBN.S.BSABIB. А 


3 ТЕ VlFALSE| THEH QlFALSE|: - TRUE ; 
10 ELSIF V2FALSE] THEH 


11 Qü2FALSE|: 2 TRUE ; 
12 ҮЗ 0 =3; 
13 va o ][|-4: 
14 ELSIF v5[rkuE]| THEH 
15 d3[TRUE |: -TRUE ; 
l6 ve & |: =6; 
17 ELSE 

15| ЖШ —: 

13 ОИ: =3: 

zt 

21 EHD ТЕ 


当前 面 表达 式 都 为 假 时 ， 执 行 ELSE 后 面 的 语句 。 


B (ЖАКЕ Vau LIED C a Per БЕ. M 


3, ТЕ VlFALSE| THEH QlFALSE| -TRUE; 
107 ELSIF VzFaLsE| THEH 


11 Q2FALSE; -TRUE ; 


a Lil. 
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Т2 ТЗ 8: ->: 
13 va б |;=4; 
14  ELSIF v5FatsE THEH 
15 d3[TRUE |: - TRUE ; 
16 те =6 : 
l7 ELSE 

18 VENE -7: 

13 va 8 |: =ñ; 


zl EHD IF 


例 3: 多 重 选 择 CASE 表达 式 OF- END CASE 

CASE 表达 式 OF 写 出 表达 式 

值 1: 语句 1; 表达 式 值 为 值 1， 执 行 语句 1; 

值 2: 语句 2; 表达 式 值 为 值 2， 执 行 语句 2; 

值 n: 语句 ni KAMENE n， 执 行 语句 n; 

END CASE 结束 CASE iB/h] 

这 种 选择 语句 结构 ，CASE 的 表达 式 相当 于 一 个 指针 ， 指 向 被 执行 的 语句 。 
程序 事例 : 


23 (*case of end case *) 

zd IF El THH page:-10; 

Z5 ELSIF kz THEH раде: =20; 
26 ELSIF ЕЗ THEH page:-30; 
AF EHD IF 

28 CASE page ОЕ 

ES Tos Spe 


30 a0: 32:=20: 
3l Өү =. s 
3e EHD CASE 





仿真 情况 如 下 : 

ёз (*case of end case *) 

24 IF EllTRUE| THEH раце| 10: =10; 

25 ELSIF E2FALSE] THEH page| 10 |: =20; 
26 ELSIF E3FALSE] THEN page| 10 ]: =3n; 
ZT EHD IF 

28 CASE page| 10 | OF 

29 10: =: -10: 

30 20: s20: =20: 

31 30: зЗ Ш: -30: 


За EHD CASE 
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例 4: 语句 的 循环 执行 

格式 1: FOR 循环 

规则 : INT VAR: INT; 

FOR«INT VAR»; =< JÈ >TO < 结束 值 > 1BY< 步 长 > 上 DO 


语句 块 ; 

END _ FOR 

这 里 1 内 的 命令 是 可 选 的 。 语句 块 的 循环 执行 ,一 直到 《INT VAR) 大 于 结束 值 
为 止 。 

语句 块 执行 一 次 ，INT VAR 值 增加 一 个 步 长 。 

参考 实例 如 下 : 

41 (* for loop *) 


42 =4:=1; 
43 FUR cl:-1 TU 5 BY 1 DO 


44 ad:-asd*2; 
45 EHD FOR 

46 Бш: =54; 
仿真 结果 

41 + for LO Ж] 


[s eh 
42 s4 32 |: =1; 
43| FOR cl| 6 |] =1 TO 5 BY 1 DO 


44 sd 32 j-sq 32 fz; 


45 EHD FUR 


格式 2: WHILE 循环 
规则 : WHILE 表达 式 DO 


语句 块 ; 

END WHILE 
语句 块 循环 执行 ， 一 直到 表达 式 为 “ 假 ” 为 止 。 
程序 案例 : 

48 (* while loop *) 
49 а5:=1; 

5ü Са:=5; 

51 WHILE c2<>0 D; 
52 С2:=с2ё-1: 
53 g5:=sgs5%*z; 
54 

55 EHD WHILE 

56 sumé:-85; 


仿真 结果 如 下 : 


ч 
= 
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3:9. 


数 时 ， 


= {* while loop *) 
3 p 
1 =5。 


T 


WIE ci goo ро; 
ca 0 J:=c2 0 Fr 
ss[ 32 k-ssp se pz: 


DJ Гыз 


4 
5 EHD WHILE 
e| sum2[ 32 J =s5[ 32 |; 


Im їп їл їп їп їп їп m È È 
HIP 


--] 


格式 3: REPEAT 循环 

规则 : REPEAT 语句 块 ; 
UNTIL 表达 式 
END REPEAT 








语句 块 循环 执行 ， 直 到 表达 式 为 “ 真 ”停止 。 
4 





注意 规则 : 表达 式 后 没有 分 号 。 


程序 案例 如 下 : 

55 (* repeat loop *) 

60 sgs5:=1;/ 

6 1 Са:=5; 

EE REPEAT 

63 Баева 

64 Са:=Сд-1; 

ЁБ Са=П 

6 7 EHD REPEAT 

68 Би: =55; 

仿真 执行 结果 : 

БӘ (* repeat loop *) 

60 зо 3278: -1: 

61 co: -5: 

ez REPEAT 

63 ss[ 32 ] =s5[ 32 Fz; 
64 Cos: =- 2 NEL: 
65 ОНТП. 

66 с 8-7 

67 EHD REPEAT 

58| зо NEN =ss[ 32 |]; 

2 POU IL 指令 表 编 程 方式 








指令 表 编 程 是 组 织 T 


TOI Ham 7T. EHS 





并 且 每 条 指令 
， 可 以 放置 标志 码 ( 题 标 ) ， 


IHRE 


11 о» 
. 
. 


包含 了 操作 符 和 操作 数 。 当 有 多 个 操作 
。 这 样 ， 执 
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行 语句 在 跳 转 时 ， 可 以 直接 找到 题 标 行 的 指令 。 
在 建立 РОО 时 ， 选 择 实现 语言 为 指令 表 ( 开 )， 如 图 547 所 示 。 建 立 的 POU W POU _ 
IL， 如 图 5-48 所 示 。 


Add POU 


创建 新 的 POU (程序 组 织 单元 ) 





名 称 (N); 
pou 1i 
HEW (T): 
(+ (Р) 
C 功能 块 (6) 
[ S HG | 2, | 
Гап [| | 
方法 实现 语言 (MW); 
18 S 3E(IL) 
C PRESE): 
Ж PEM (В): | | | 
实现 语言 作 : 
指令 表 (IL) 

















图 5-47 选择 指令 表 
文件 编辑 视图 工程 FBDJ/LD/IL "e 在 线 ”调试 /观察 IR ЫП #8 


TT 
и ui -uak | A Mab МЫ ded xx d | d i d dd d d de A d d ) ЖЕ ЖЕ + ES 60 [1 





——! — — n 
m) Pou |=] Poust [各 маѕт E] pou | | 


PROGRAM POU IL 









) F 


= EJ MyController (TM258LF42DTS0) г VAR 
= 8) рс 3 END VAR 
z o Application 4 P 
M сл a 
@ tuus SN m — 
gi] POU (PRG) 


m 

Ë] POU ST (PRG) 
- 任务 配置 
SË MAST 





图 5-48 ”建立 POU IL 
点 击 鼠 标 右键 ， 出 现 提 示 栏 。 选 择 在 下 方 插入 正 行 。 则 加 入 新 的 指令 行 ， 如 图 5-49 
所 示 。 
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_ [В] РОО [8] Poust | mast "y PoU IL 
1 PROGRAM POU IL 
VAR 


юл 


х 

[9 ААР 
Hf 托 入 有 (在 下 方 ) 
ез ATERRS 
-- MAAE 
+ du 
5 Ж АЕ 
an 插入 返回 


iK. NES nil | 





图 5-49 点击 鼠标 右键 ， 弹 出 功能 列表 ， 选 择 插入 行 


指令 行 由 操作 符 和 操作 数 两 部 分 组 成 。 点 击 操作 符 部 分 ， 按 “FI2”， 会 打开 和 输入 助手 ， 
如 图 5-50 所 示 。 


类 (QO); 

KEF 

模块 调用 . DELETE 
. ISVALIDREF 
NEW 
. QUERYINTERFACE 
. QUERYPOINTER 
=> 





[peg M 显示 文档 (3 


图 5-50 fk "F2", 打开 输入 助手 
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在 输入 助手 中 有 关键 字 和 模块 调用 。 这 样 就 可 以 很 方便 地 输入 指令 。 例 如 输入 AND 指 
А, ШЕ 5-51 所 示 。 


二 加 Pou | [z] Poust | 58 mast” E] POU IL | 
l 











PROGRAM POU IL 
= 2 VIR 





图 5-51 输入 指令 


再 增加 一 行 ， 写 入 新 指令 ， 如 图 5-52 Br. 














|8] РОО | [8] Poust | 5 mast” E) pou | 
1 PROGRAM POU IL 
-= z VAR 
3 vl: INT; 
4 v2: INT; 
END VAR 
4 
| 1р 10 
AND vl 
ST v2 


图 5-52 写 入 新 指令 











从 写 程序 可 以 看 出 IL 是 一 种 面向 行 的 语言 ， 有 点 类 似 于 汇编 语言 。 一 条 指令 ， 是 PLC 
可 执行 的 一 项 命令 ， 它 严格 要 求 由 一 个 行 来 表述 。 也 允许 空白 行 形式 的 空 指令 。 标 准 汇编 带 
通 稼 建立 在 一 个 微 处 理 带 的 实际 累加 硕 上 ， 即 一 个 值 被 装 人 吧 加 硕 ， 然 后 加 上 ， 减 去 其 他 数 
值 ， 蛇 加 紫 的 最 后 数值 可 能 存储 在 一 个 存储 带 空间 中 。 而 工 也 提供 了 一 个 称 为 “当前 结 
果 ”(CR) йан. (E CR 并 不 像 实 际 的 累加 胡 那 样 具有 固定 数量 的 存储 位 。IL 编译 程序 
确保 总 能 提供 一 个 任意 存储 宽度 的 虚拟 累加 胡 (СБ ЖАЛП МЕВА) 。 存 储 位 的 数量 取决 于 正 
在 处 理 的 操作 数 的 数据 类 型 。 与 CR 相关 联 的 数据 类 型 也 可 变化 ， 以 匹配 最 新 的 操作 数 的 数 
据 类 型 。 与 汇编 程序 明显 不 同 的 是 ， 正 没有 特定 的 处 理 带 状态 位 。 一 个 比较 操作 的 判断 在 
CR 中 生成 布尔 数 “ 真 ”或 “ 假 ” 。 随 后 的 条 件 跳 转 或 调用 ， 使 用 CR 的 内 容 真 或 假 作 为 执 
行 条 件 跳 转 或 调用 。 

一 个 案例 程序 及 其 变量 的 定义 如 图 5-53 所 示 。 

程序 仿真 结果 如 图 5-54 所 示 。 
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Wm) Pou |=] Poust |5 маѕт / 2] POU KL | 
PROGRAM РОО IL 
VAR 


шо oO - ш wm m P> 
d 
Co 
. 


10 32; 





图 5-53 二 程序 案例 
POU ST | < MasT [F] POU IL | 











ay POU 
MyController.Application.POU IL 











表达 式 | 类 型 | fü | 准备 值 注释 
$ vi INT Ü 
$ v2 INT 10 
$ v3 INT Ü 
$ v4 INT Ü 
$ si BOOL FALSE 
多 s INT Ө т © 
$ v6 INT Ü 
@ s2 INT 10 
S. ———— — — - A. - 一 — 
ADD vi БЕШИ: ЕШШ. 
ST v2 
GE 5 
JMPC next 
LD v3 EE 
EO và = 
ST sl FALSE 
2 next: 
LD v5 
ADD vé emm queni 
st s2 
RE 多 





图 5-54 仿真 案例 程序 
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5.5.3 POU LD 梯形 图 编程 方式 


梯形 图 编程 方式 是 一 种 基于 继 电 融 逻辑 结构 搭建 的 编程 方式 。 它 非常 直观 地 描述 了 程序 
从 左 到 右 ， 从 上 到 下 的 执行 顺序 。 非 党 适合 于 逻辑 运算 的 编辑 。 

在 建立 POU 时 ， 选 择 实现 语言 为 梯形 逻辑 图 (LD) ， 如 图 5-55 所 示 ， 建 立 的 POU 为 
POU LD, 





Add POU 


创建 新 的 POU (程序 组 织 单元 ) 


fcu: 
poulD о ооо 
ЄЗ (Т): 
s G BFP) 
с 功能 块 (8) 
rx | 
< mj 


лік Е (М): 





C (Р): 
3& [61290 (В): | s] 


实现 语言 山 ; 
№198 (10) 

















图 5-55 创建 POU LD 


点 击 打 开 ， 如 图 5-56 所 示 。 
文件 编辑 视图 工程 F6DILDIL 编译 ”在线 调试 /观察 ТА 窗口 ”帮助 
Bl & o — X Bs 1X dA +5 ES y D) | ES И ар 











= EJ MyController (TM258LF42DTSO) 
= [BB PLC 
= o Application 
GVL 
Ё 库 管 理 器 
[B] POU (PRG) 
Bi] POU IL (PRG) 
ar] pou Lb (PRG) 
[8] Pou sr (PRG) 
- 28 trs Bom 
$: Ma5T 











2 = 


图 5-56 打开 POU 的 梯形 图 编程 
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用 鼠标 点 击 编程 行 ， 编 程 区 上 方 会 出 现 梯 形 图 编程 的 各 种 元 素 。 或 者 点 击 鼠 标 右 键 ， 会 
出 现下 拉 沫 单 ， 某 单 中 列 出 了 编辑 程序 所 需 的 各 种 功能 ， 如 图 5-57 所 示 。 











$ м258.ргојесі* - SoMachine 











主页 Rit юк 试 运行 n 
SE ме СЕВ үн IR wo vM 
d c X R G X дА 25 4 5 5% Җ m ba: PO Z ьа s 
l-[ióv«r« €+ e 3 42 Pt зго. Ж SE SE S ES ШЫБЫШ = mm mms Zr E > mus - RHH BH 


| мА5т |[g] POU_ST ||] POU @] Pou "Wr рои 1р | 
1 PROGRAM POU 1р 

VAR 

END VAR 


\ DM72F1 (DM72F1) 
= % TM5 
= ff) тм5_ Manager (TMS Manager) 

= % NO stie 


B= 
e» 
f- ollzoe (011206) £r ЖЕШ? 
J> polzTE (Dol2TE) +} 
«x 
ex 
оъ 
+ 
E 
«n 


























图 5-57 打开 编辑 亲 





插入 一 个 触 上 后， 定义 一 个 变量 或 点 击 问 号 边 上 的 图 标 ， 打 开 变 量 表 ， 选 择 一 个 已 经 定义 
好 的 变量 ， 如 图 5-58 所 示 。 





d MAST 








POU HH POU LD | 


1 PROGRAM POU LD 
2 VAR 

3 END VAR 

4 





图 5-58 ”加 入 一 个 触 点 
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在 这 里 ， 我 们 定义 一 个 变量 Kl1。 写 入 Kl 并 按 回 车 ， 这 时 会 自动 弹出 变量 定义 声明 。 选 
SRM, fk “ШЕ, КІ 就 会 出 现在 变量 定义 栏目 ， 如 图 5-59 所 示 。 








mast |[s] Poust Е] Pou ||m) POU НЕ] POU_LD | 
1 PROGRAM POU LD 
2 VIR 
3 END VAR 
ч 


范围 (5): ZCN): 类 型 (T) : 
- k oot >] > | 


HRO): 初始 化 (I) : Hi CA) : 


[POU LD [MyController: PLC : л >| | ai] | 


标志 (CE)]) : 注释 5(m) : 
[ CONSTANT 

Г RETAIN 

[ PERSISTENT 





图 5-59 定义 触 点 变量 


完成 一 个 元 又 的 添加 如 图 5-60 所 示 。 


Æ mast |=] Poust | | Pou |18] Pou УН POU 1р | 
1 PROGRAM РОО 1р 
= 2 VR 
3 kl: BOOL; 
4 END VAR 
4 
q d 


图 5-60 ”完成 一 个 元 素 的 添加 


如 此 ， 可 以 加 入 串联 开关 或 并 联 开关 ， 最 后 加 上 一 个 线圈 ， 就 完成 了 一 个 简单 逻辑 的 
编程 。 
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程序 的 注释 可 以 采用 ( ** ) 标注 ， 英 语 直 接 写 入 括号 内 。 而 汉字 需要 采用 “Ctrl + c” 
Б], АЛ “Сш + Y” 来 粘贴 到 括号 内 。 带 有 注释 的 程序 如 图 5-61 所 示 。 











=} | Рои Гай РОШ 1р | -X 
1 PROGRAM РОО LD 4 [ 
= 2 VAR - 
3 kl: BOOL = 
3 k2: BOOL a 
5 кз: BOOL = 
6 ql: BOOL a 
7 k4: BOOL E 
3 END VAR 1 
2 v 





kl 【+ 开关 1 *) k21* 开 关 2*) qlt* 输 出 1*) 
1—4; ) 
k31* 开 关 3*) 


图 5-61 带 有 注释 的 程序 








仿真 程序 运行 结果 如 图 5-62 所 示 。 








kl 【+ 开关 1 *) ”kk21* 开 关 2*) qlt* 输 出 1*) 


d— h 
E31* 开 关 3*) 
u 





图 5-62 仿真 程序 运行 结果 








除了 编辑 基本 元 系 的 逻辑 功能 外 ， 还 能 完成 各 种 程序 、 功 能 块 的 调用 。 按 照 图 5-57 打 
开 的 沪 单 ， 点 击 插 入 运算 块 ， 弹 出 输入 助手 ， 如 图 5-63 所 示 。 在 这 个 框架 内 ， 有 功能 块 : 
包含 了 各 种 标准 的 位 操作 、 触 发 占 、 计 数 带 、 计 时 帮 和 运算 函数 、 算 式 及 施耐德 控制 紫 功 能 
Ж; 有 模块 调用 : 包含 了 各 种 各 种 系统 命令 和 其 他 程序 ; 有 关键 字 : 包含 了 各 种 操作 符 ; 有 
转换 操作 人生: 用 于 完成 各 种 数据 类 型 的 转换 。 
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+- () SEN 
=- {} standard 
+- Bistable Functio... 
+ O Counter 
+- Miscellaneous 
* 
* 


BE piccommunication, 1.0.2.1... 
"E 


standard, 3.4.1.0 (zystem) 


器 Timer 

O Trigger 
=- {} uil E util 2.4.1.20 (system) 
+ |) Analog Monitors 
+- |) Bit/Byte Functio... 
+- Controller 
+- L2) Function Manip... 
+ |) Mathematical F... 
+ - (LJ) Signals 


М 插入 变量 (w) М 结构 化 视图 他 [v 显示 文档 (9) 


图 5-63 输入 助手 


背 助 于 输入 助手 ， 可 以 很 方便 地 实现 各 种 功能 和 运算 操作 。 

例如 : 建立 一 个 延 时 功能 。 

在 输入 助手 框 内 ， 选 择 功能 块 一 Standard 一 Timer 一 TON， 按 “确定 ”， 出 现 如 图 5-64 所 
示 画 面 。 


l 
kl (*JfX1 *) k21* 开 关 2*) 
a 
k31* 开 关 3*) 
2 





图 5-64 添加 一 个 定时 


点 击 问号 ， 命 名 功能 块 名 ， 定 义 相 关 参 数 。 定 时 程序 如 图 5-65 所 示 。 
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POU HH РОШ 10 | -X 








+ E 
- 2 VAR = 
3 kl: BOOL š 
4 k2: в001. 4] жс 
5 k3: BOOL E] 
6 qi: BOOL "i 
7 k4: BOOL Е 
3 tl: TON 
5 q2: BOOL Y 





kl (#361 *) k2(*312*) q1(*3 d1*) 
/ ) 


k31* 开 关 3*) 


2 tl1t* 定 时 器 1*) 
ка 1* 启 动 定时 *) TOH q21* 输 出 2*) 
| IN 0 1) 
t#6000ms (*$SE ВВТ] *) PT C ET 上 sl 


图 5-65 ”定时 程序 








仿真 情况 如 图 5-66 所 示 。 

























到 PousT ||g] Pou ||m] POU HF) POU LD | > 
MyController.Application.POU LD 
表达 式 | 类 型 ШЕ Ja 
$ ki BOOL TRUE 
Ф ke BOOL FALSE 
$ k3 BOOL FALSE 
$ qi BOOL TRUE 
T Bool ӨШ: С 
+ $t TON 
$ 92 BOOL 3 
$ si TIME T#6s 
wv 
1 
kl (*JfX1 *) k21* 开 关 2*) qli* 输 出 1*) 
k31* 开 关 3*)】 
|E 
2 tl1* 定 时 器 1*) 
ка 1* 启 动 定时 *) q21* 输 出 2*) 
t#6000ms (*3EBTBTIR] +) 
RET 


图 5-66” 延 时 程序 的 仿真 
5.5.4 POU FBD 功能 块 图 编程 方式 
FBD 功能 块 编程 方式 是 一 种 功能 块 流程 图 方式 的 图 形 编程 语言 。 整 个 程序 随 着 一 个 个 
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功能 块 的 搭建 ， 顺 序 执行 ， 流 问 清 晰 ， 功 能 明显 。 它 的 程序 结构 由 一 上 段 一 段 的 结构 区 组 成 。 
使 整个 程序 的 实现 呈现 出 清晰 的 步 序 。 在 建立 РОО 时 ， 选 择 编 程 语言 为 功能 块 图 (FBD), 
建立 POU_FBD， 如 图 $-67 所 示 。 

文件 编辑 视图 工程 квр) 编译 ”在线 调试 观察 工具 窗口 ”帮助 

Ы & o — X Bs X dA ES + D ES МЕЧЕ 


i "" (om = Г zi = [s -和 z- d [71 5 \ 
LL. Lux -URh | OL MEN. ON че LN 343 A 4A d dd o dE d dE d d X A LI A 





250 Ммаѕт 6] РОШ FBD | 
PROGRAM POU FBD 
VAR 







= 


= MyController (TM258LF42DTSO0) 
= Bl ріс 
= о Application 
Ж сл 
@ 库 管理 器 
[B] POU (PRG) Í 
5] [POU_FBED (PRG) — | 
E] POLI IL (PRG) 
HF] POU 10 (PRG) 
[8] Pou sr (PRG) 
= 任务 配置 
SË MAST 


Ú N 


END VAR 





[d] 5-67 зу POU FBD 








点 击 编程 行 ， 并 点 击 鼠 标 右 键 会 出 现下 拉 沫 单 。 我 们 可 以 通过 下 拉 琛 单 输入 各 种 功能 
块 。 也 可 以 借助 工具 箱 来 找到 我 们 需要 的 功能 ， 加 入 到 程序 中 。 还 可 以 直接 点 击 编程 区 上 部 
的 功能 图 标 来 加 入 要 编辑 的 功能 。 例 如 打开 下 拉 某 单 ， 选 择 插 和 人 运算 块 ， 再 选择 关键 字 ， 选 
ФЕ ADD 功能 ， 按 “确定 ”， 功 能 块 便 加 入 到 程序 行 ， 如 图 5-68 所 示 。 

d MAST / F] POU FBD | 
1 PROGRAM POU FBD 
з END VAR 















ИТТИ 


Asssssssssssssssssss s 


图 5-68 ”添加 功能 块 ADD 
在 输入 的 问号 处 定义 输入 变量 ， 如 s1， 定 义 数据 类 型 并 确定 ， 如 图 5-69 所 示 。 
同样 ， 再 定义 第 二 个 输入 2， 完 成 功能 块 输入 的 定义 ， 如 图 5-70 所 示 。 
如 果 功 能 块 要 求 更 多 的 输入 ， 则 鼠标 点 在 功能 块 内 ， 按 鼠标 右键 ， 会 出 现下 拉 沫 单 ， 选 
择 插 入 输入 ， 如 图 5-71 Bras 
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范围 (5) : 名 称 CN): 类 型 (TI) : 


TF — — ——— Bw 


мш осо): ИЕС): НЕС А): 


[pou Feb [MyController: PLC : >| | е | | 


标志 (FE) : 注释 Cm): Ñ 
[ CONSTANT 

[ RETAIN 

[ PERSISTENT 





图 5-69 ”定义 输入 变量 
sË: MA5T ^g] POU FBD | 
1 PROGRAM POU_FBD 


= z VAR 
3 sl: INT; 
4 s2: INT; 
5 END VAR 
Є 





s11* 数 据 1*) 
321* 数 据 2*) + 


图 5-70 完成 两 个 输入 定义 
.. £ МАЅТ [0] POU FBD | 
1 PROGRAM POU FED 


- : VAR 
sl: INT; 
4 s2: INT; 
5 VAR 





s1(*82181*) 
321* 数 据 2*) 





Liu 
复制 


ADD 
E 
d3 
x 


HEr 

浏览 b 
FFB 218... 

插入 输入 

ВРЕ ЮЕШ ЕВ 


rm 





图 5-71 增加 一 个 输入 
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完成 增加 了 一 个 输入 。 也 可 根据 要 求 增 加 或 删除 输入 ， 如 图 5-72 所 示 。 


. © мА5Т [F] РОШ FBD | 
PROGRAM POU FBD 
VAR 


1 

c 

3 sl: INT; 
4 s2: INT; 
5 

e 

° 


33: INT; 
END VAR 





311* 数 据 1*) 
321* 数 据 2*) + 
33 


图 5-72 ”增加 输入 的 定义 





在 定义 输出 变量 时 ， 鼠 标点 在 编程 行 功能 块 外 部 空间 并 按 右键 ， 打 开 含有 插 和 人 输出 的 这 
单 ， 并 选择 。 输 出 管 脚 的 变量 定义 如 图 5-73 Bra o 





s1(285181*) X! ви 
s21* 数 据 2*) t Щз 复制 
33 | 


РЕВ 查找 器 .. 
插入 节 

MN SETA) 
атн 


* p+ 156: F Ri 
Е 








图 5-73 输出 管 脚 的 变量 定义 





诬 加 输出 变量 如 网 5-74 УХ 
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rp 


PROGRAM POU FBD 
VAR 
sl: INT; 
s2: IHT; 
s3: INT; 
END VAR 


J Ф (n 4 üU N 





311* 数 据 1*) 
321+ 数 据 2+) 十 
33 


图 5-74 ”添加 输出 变量 
定义 输出 变量 result， 完 成 一 个 加 法 功能 如 图 5-75 所 示 。 


‚© мА5Т [f] РОШ FBD | 








1 PROGRAM POU ЕВР 
= "a VAR 
3 sl: INT; 
4 s2: INT; 
5 s3: INT; 
result: INT; 
END VAR 





311* 数 据 1*) result 
321* 数 据 2*) T 
33 


图 5-75 完成 一 个 加 法 功能 





经 过 仿真 可 验证 程序 功能 ， 如 图 5-76 Bra. 
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‚ £ MAST [F] POU FBD | 


MyController.Application.POU ЕВО 





表达 式 类 型 注释 
$ s INT Ө o 
‚зг INI @ > ==— 
$ s3 INT Ü 
$ result INT 30 
< à TT 
1 
ADD 
311* 数 据 1*) result 
s21* 数 据 2*) [zo | T 
зз КИШ 
RET 





图 5-76 ”仿真 验证 功能 
5.5.5 POU CFC 连续 功能 图 编程 方式 


СЕС 连续 功能 图 编程 类 似 于 功能 块 图 (FBD) 方式 。 但 与 FBD 不 同 的 是 ， 它 的 编程 没 
有 编程 行 的 限制 功能 块 可 以 放 在 任何 地 方 。 这 使 得 它 的 编程 可 以 随心 所 欲 。 也 成 为 经 常 使 
用 的 一 种 编程 方式 。 

在 建立 POU 时 ， 选 择 实现 语言 为 连续 功能 图 ， 如 图 5-77 所 示 。 

















Sc EDS Š (D: 
| 连续 功能 图 ( СЕС) ”| 
ERE -FC 





图 5-77 ”选择 连续 功能 
确认 后 ， 建 立 СЕС 编程 环境 ， 如 图 5-78 所 示 。 


文件 编辑 视图 工程 СРС 编译 ER 调试 观察 工具 窗口 #B 
Ы & 0 — X Ва да ж фа Eg пу DY B 





zc E zs L dar de 
























| fj Lexum 32 A | E] Poum |m) Pou |а] Pou ғвр [8] Poust [hA PoU ір (g mast” fm) Pou_cFc | - x Ë 
= Dd esp 1| PROGRAM POU СЕС F zE 
= [EJ MyController (TM258LF42DTS0) 2 VIR iq IË 
- 3 VAR TI 
= o Application 4 Ж | 
| rl 
а] Р POU (PRG) 





0] ro POL. FBD (PRG) 
Е] POULIL (PRG) 

Br] POU 10 (PRG) 

Е] Pou sr (PRG) 

28 任务 配置 

© MAST 
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用 鼠标 点 击 右 侧 的 工具 箱 ， 工 具 箱 下 拉 沫 单打 开 ， 如 图 5-79 тух, А 
5-80 所 示 。 











运算 块 ， 如 图 
















































Lexium 32 A |Ë) POU.IL |] Pou ||] POU_FBD |=] Poust |а POU LD MAST ^g] POU CFC | 工具 箱 v i xX 
PROGRAM POU_CFC = | СРС 2 e 
VIR А 指针 性 
END VAR = 输入 
= 输出 
iri 
иш ЕФЕ 
en 标签 
=» 返回 
iH 合成 器 
TE 选择 器 
= 注释 
ir 输入 引 肢 
ЖЕ 输 出 引 脚 
图 5-79 ”打开 工具 箱 沫 单 
| Lexum 32 A |8] Pou |18] Pou [H РОО ғво |=] Poust |H роо | Ф MAST / [B] POU CFC | Y а х 
1 PROGRAM РОО СЕС 区 
2 VAR 
3 END VAR 
| 4 z = 输出 
m жне 
иш 跳 转 
22? р P 
ki z 
4H 合成 器 
TE 选择 器 
= 注释 
ir 输入 引 脚 
Tr 输出 引 脚 
图 5-80 ”调和 一 个 运算 块 
点 击 运 算 块 ??? 会 出 现 一 个 日 框 ， 如 图 5-81 所 示 。 
fj Lexium_32 A |E] Pou 1 [ш POU |101 РОО Ево | |=] POU.ST |] Pouip |g маст m) РОШ СРС | ~ х ГАВ ~ n x 
1! PROGRAM POU_CFC ajg C —_ д) 
2 мш T ГЕ 
3 END VAR 9 | = A 
4 





' 所 输入 引 肢 
| 对 输出 引 脚 





图 5-81 点 击 运算 块 ， 使 白 框 出 现 





点 击 日 色 方 框 ， 会 出 现 输入 助手 ， 如 图 5-82 所 示 。 
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М 插入 变星 1w) 
ФЧ): 


FUNCTION BLOCK CTU 


{} СІА405 
{} FDT_CAN 
{} 5ЕС 
- {} SEM LxM 
(3 SEN 
{} standard ; 
+- |) Bistable Functio... 
=) Counter 
— [B] стр FUNCTION BLOCK 
Ku — ]Rwcmov SOCK 
&| стир FUNCTION BLOCK 
+ - |) Miscellaneous 
+ - |) Timer 
+- Trigger 
+- ft iri BE 


lv 结构 化 视图 (W) м 显示 文档 (5) 





BOOL 


VAR, INPUT 


Count Up 





BOOL 


VAR, INPUT 


Reset Counter to 0 





WORD 


VAR INPUT 


Counter Limit 








RANI 





VAR MIITPIT 








Counter reached the | imit 


图 5-82 输入 助手 


caa cia 405, 2,3, 1,20 (caa... 
fdt canapendiiver, 3.4.1.3. 


mz58 piczystem, 1.0.2.6 fs... 


xum ibrary, 1.5.8.0 (sch... 


pkcommunication, 1.0.2.1... 


standard, 3.4. T. 0 (system) 


standard, 3.4.1.0 (system) 
standard, 3.4. 1.0 (system) 
standard, 3.4. 1.0 (system) 


uti 2.4.1.20 (system? 





选择 功能 块 中 的 计数 模块 ， 点 击 “ 确 定 ”， 就 把 功能 块 加 入 到 编程 区 域 中 。 
确认 运算 块 功能 如 图 5-83 所 示 。 








PROGRAM POU CFC 
VAR 
END VAR 


e ú m HP 








ЯЕ] РОШ 10 | mast m) POU CFC | 





图 5-83 ”确认 运算 块 功能 


vX тай 


< Sr 
NI k 指针 
= 输入 


ы = 输出 

ж 运算 块 
wa 跳 转 

= 标签 

e» 返回 

Ж 合成 器 
TE 选择 器 
= 注释 

T ASIH 
Tr 输出 引 肢 


给 这 个 功能 块 命名 为 dl _ ctu 后 ,会 自动 弹出 对 这 个 名 字 的 解释 ， 如 图 5-84 所 示 。 
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范围 (5) : = UCT): 


hm што 可 | 


HRO): 初 冶 化 (I) : НСА? : 


[Pou СЕС [MyController: PLC -| | Ti | 


标志 (CF) : EE Cm) 5 
[ CONSTANT 

[ RETAIN 

[ PERSISTENT 





图 5-84 ”对 功能 块 名 字 的 解释 
点 击 “ 确 定 ”， 则 功能 块 解 释 进 入 到 变量 解释 区 域 ， 从 而 完成 了 一 个 功能 块 的 调用 ， 如 图 


















































5 -85 所 示 о 
Lexium 32 4 |8] Рои л |f Pou | |8] POU_FBD | [8] Poust | роц 1р | ма5т G) РОШ СРС | тай ~ nx 
1 PROGRAM POU СЕС -| СЕС IE: 
2 уш j| 指针 
3 dl_ctu: CTU; = 输入 
: END VAR = 输出 
Sri 
«m ВЕРЕ 
= 标签 
= 返回 
АШ 合成 器 
TE 选择 器 
= 注释 
iT 输入 引 肢 
T 输出 引 脚 
图 5-85 ”完成 功能 块 调用 
+ 
点 击 功 外 аа 输出 管 脚 并 命名 ， 如 图 5-86 所 示 。 
Lexium 32 A |Е a] POU |] Pou Рвр |[s iF] POU_LD | MasT m] РОШ CFC| vx | 工具 箱 > а x 
1 PROGRAM POU СРС. ^ [=] СС k 
= c VR y || 指针 
3 dl ctu: CTU; 9 PEN 
4 counter set: WIRD; = & 
5 kl: BOOL; P ыз 
6 counter: BOOL; dio TERR 
7 outl: BOOL; =a ВЕЕ 
8 c v: WRD; em 标签 
э END VAR — ЖЕ 





F 输入 引 肢 
TIN 








图 5-86 AJ A. fa EE EE 
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这 样 ， 我 们 给 counter set 赋值 10 ， 随 着 counter 脉冲 的 输入 ， 计 数值 c v EUIS ТЖ 
功能 块 仿真 运行 如 图 5-87 所 示 。 


CFC active |Z +2408 POU SFC | {8 MAST m) POU CFC |] POU 10 | [šA Stepi active 


MyController.Application.POU СЕС 











MyController | 





+ d di ctu CTU 





$ counter set WORD 
$ ki BOOL 
Ф counter BOOL === 
$ outi BOOL 
$cv WORD 


图 5-87 计数 功能 块 仿真 运行 
当 计 数值 增加 到 10，outl 和 输出， 如 图 5-88 所 示 。 
| =" СЕС active || POU_SFC |g MasT / [а] POU CFC | н] Pou 1р |[sà St 








MyController | 





MyController.Application.POU СЕС 


表达 式 
* d di ctu CTU 
















$ counter set WORD 
$ ki BOOL 
9 counter Boot ПЕШЕНЕГЕ 
$ outi BOOL 
$ cv WORD 


图 5-88 ”计数 到 值 输出 
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5.5.6 POU SFC 顺序 功能 图 编程 方式 


SFC 顺序 功能 图 编程 方式 是 一 种 图 形 化 编程 模式 ， 它 的 好 处 驶 是 把 很 多 不 同 功能 的 复杂 
程序 分 割 为 较 小 的 可 管理 的 单元 ， 并 管理 和 控制 这 些 单元 之 间 的 执行 流 。 这 就 使 得 程序 的 控 
制 结构 非常 清晰 ， 执 行程 序 的 效率 得 到 了 提高 。 

就 像 指挥 交通 一 样 ， 指 挥 得 好 ， 穴 的 与 路 也 会 畅通 。 指 挥 得 不 好 ， 再 宽 的 马路 也 会 拥堵 
不 堪 ， 行 动 缓慢 。 不 要 指望 马路 不 断 扩 宽 ， 要 不 断 控 据 有效 的 管理 。 纺 程 也 是 一 样 ， 要 把 不 
同 的 程序 执行 规划 好 ， 就 能 提高 效率 。SoMachine 平台 给 出 了 制定 规则 的 手段 ， 这 就 是 SFC 
编程 语言 。 大 家 可 用 这 个 语言 来 搭建 你 的 程序 结构 ， 优 化 执行 规则 。 

如 果 编 写 的 程序 条 理 不 清 ， 变 量 繁 杂 无 定义 规则 ， 就 像 公 路 交通 没有 管 察 和 红绿灯 ， 后 
果 是 可 想 而 知 的 ， 再 宽阔 的 马路 也 会 拥 墙 不堪， 行动 绥 慢 。 把 所 有 程序 都 堆 到 MAST 任务 ， 
参与 扫描 ， 无 疑 会 增加 扫描 时 间 ， 如 图 5-89 、 图 5-90 所 示 。 









































Devices >= a X 8) POU_FBD / S mast 2 +5802 |] HscMain | B) POU LD |8) Pou crc 
= E м299 Configuration | 
= MyController (TM258LF42DTSO) 
= (81) PLC Logic 
z o Application Priority ( Unai p [15 
P Gv. 
" s. 


in Library Manager 
i] POU (PRG) | [Cyclic >| Interval (e.g. t#200ms): [20 
ij] POU СРС (PRG) | 
Hj] POU_FBD (PRG) Watchdog 一 
B] POULIL (PRG) [Z Enable 
НЕ] POU LD (PRG) | 
[E] POU 5T (PRG) | Time (e.g. t#200ms): [100 

= = Task Configuration 

{3 мат | Sensitivity: [1 
28 $F 
(3. PowerDistribution (POWER) | 
= (J& pwzzro (DM72F0) | 








(jJ HscMain (HSCMain) Е 
qs DM72F1 (DM72F1) Add POU POI Comment - 
=% TMS | POU, FBD 
* m TM5_Manager (TM5 Manager) шери POU 
% Ethernet Open POU POU CFC 
= ъ 审 行 线路 жаа: POU IL 
g SoMachine_Network_Manager (|| | POU |р 
=: CANO | Move Up POU. ST 


- 9 CAMopen Performance (CANop|| | Move Down 
{ Lexium 32 A(Lexium 32 AJI | 


图 5-89 所 有 程序 都 堆 到 MAST 任务 








Home Properties Configuration Program Commissioning Report 


File Edit View Project Build Online  Debug/Watch Tools Window Нер 
R Š ME i-r B 0 WW ; 
43 Ethernet | í MyController Ж 任务 配置 | 








= 2) MCOSBdemo x 


-8g — DEUS || Task Status IEC-Cycle Count | Cycle Count | Last Cycle Time (us) | Average Cycle Time (us) | Max. Cycle Time (us) | Min. Cycle Time (us) 
Ф | 
SOR 2 lication [run] MAST valid 3456 4011 53 53 134 13 





POU_CFC (PRG) 
POLJ_FBD (PRG) 
POU IL (PRG) 
POU_LD (PRG) 
POU. ST (PRG) 
Task Configuration 
{8 МА5Т 





pou [= Es s>) 


图 5-90 增加 了 扫描 时 间 
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采用 SFC 编程 可 以 合理 规划 程序 结构 ， 让 干事 儿 的 程序 及 时 参与 扫描 ， 让 辅助 程序 按 
需 加 入 扫描 ， 从 而 大 大 提高 CPU 的 使 用 效率 ， 缩 短程 序 扫描 时 间 ， 如 图 5-91、 图 5-92 
所 不。 


File Edit View Project SFC Build Online  Debug/Watch Tools Window Help 








Ы & a #А in 7. % W Ex а [1 EX © , m 
® BI LE * p H м 4 T * af * Et EH 
Devices >= 9 X Е] РОШ SFC|[si IL active | 408 | [8 Step0_active ||) Stepl_active -X 









= 2} MCOSBdemo v jus 
= 国 MyController [connected] (LMCOS8LF 
> 81 PLC Logic 
- ©) Application [run] 
GVL 
@ Library Manager 


Ø) POU (PRG) 





Prepared value 


jg] POU_CFC (PRG) 
kr] POU_FBD (PRG) 
Е] роц д (PRG) 
НЕ] Pou 1р (PRG) 
= 图 Pou_sFC (PRG) 
[EA CFC_active 
[EA FBD_active 
Еч IL active 
EJ Step0_active 
E Step1, active 
[8] Pou. sr (PRG) 
- 28 Task Configuration 
© MasT 
- * Expert 
15 PowerDistribution (POWER) 
ls Encoder (ENC) 
1“: pwMzzFo (pwzzrFo) 
1“ DM72F1 (DM72F1) 
7-9 ТМ5 
+ m TM5_Manager (TM5 Manage 
d Ethernet 














图 5-91 干事 儿 的 程序 及 时 参与 扫描 


File Edit View Project Build Online Debugjwatch Tools Window Help 











ы а 2 x M ^S Em mr ESSE WAWAN , 
Devices ~ A X Æ MAST | |j] Ethernet | (Z MyController "ud 任务 配置 | 2] POU Евр 
= 2) LMCO5bdemo | Properties Monitor | 
— нада | Task | Status . IEC-Cycle Count | Cycle Count | Last Cycle Time (us) | Average Cycle Time (us) | Max. Cycle Time (us) | Min. Cycle Time (us) | 
二 o Application [run] | @MAST valid 31022 34222 46 48 138 13 
GYL 
@] Library Manager 
[B] PoU (РАС) 
[B] POU_CFC (PRG) 
[T] POU_FBD (PRG) 
Bi] Pou Ш (PRG) 
BE] Pou 10 (PRG) 
[E] Pou 5T (PRG) 
т A Task Configuration 
$È MasT 


图 5-92 ”减少 了 扫描 时 间 





采用 SFC 编程 的 结构 ， 在 创建 POU 程序 组 织 单元 时 ， 在 实现 语言 菜单 中 ,选择 SFC Bp 
可 ， 如 图 5-93 所 示 。 

点 击 “ 打 开 ” 后 ， 出 现 如 图 5-94 Br Sumu. 

在 编程 区 域内 出 现 的 双 线 框 为 初始 化 功能 框 ， 双 击 “Init”， 如 图 5-95 所 示 ， 可 建立 一 
个 初始 化 程序 例如 Init _ active， 采 用 结构 化 文本 方式 编程 ， 如 图 5-96 所 示 。 

在 打开 的 编程 区 里 写 和 人 一段 程序 或 一 段 赋值 语句 。 

自动 弹出 的 变量 名 解释 ， 填 好 确认 后 ， 都 写 入 РОО _SFC 主 程序 的 变量 声明 表 里 ， 如 图 
5-97 Biz о 
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Add 程序 组 织 单 


创建 新 的 POU (程序 组 织 单 元 ) 





APRN): 
程序 组 织 单元 
WH (T): 
© 程序 (p) 
C 功能 块 (B) 
Г sm | "m | 
p^ HD: | = | 
AERES (M): 
功能 块 图 (FBD) 
P^ Ыы} 
3& [612639 (R): | А 
XENES (D: 
顺序 功能 图 (5FC) 





图 $-93 ”选择 SFC 


ЄЗ LMC058demo. project* - SoMachine 






A 主页 (H) 属性 um 
文件 编辑 视图 工程 эс 编译 ER 调试 观察 工具 窗口 ”帮助 
全 — 
ааа MU = u INN 


E] Pou_sFc | 52: mast | Q си | A самі | 










R: 






= x: LMCOSBdemo hd 1 PROGRAM POU SFC 
=) MyController (LMCOS8LF4250) 2 VAR 
= 8) рс 3 END VAR 
EE e Application 4 
一 全 САМІ 
-@ Gv. 
d 库 管理 器 4 


-[&] Pou src (PRG) 


| = 2 任务 配置 
| -和 MAST 
жа 专家 
* M5 


` 

% T 
一 他 Ethernet 
H-a sid =F TRUE 
—'& CANO KInic 
Ҹа CANI 
+. % SoftMotion General Drive Pool 


图 5-94 打开 SFC 编程 画面 
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名 称 (N) 


[Init active 


SCENES) 


| 结构 化 文本 (5T) - | 





图 5-95 建立 功能 框 内 执行 程序 


文件 编辑 视图 工程 编译 在线 ”调试 /观察 工具 窗口 ”帮助 
Ы & оош ә Бах dà Ка jy DY 8 bns oz c š 
[E] Pousrc |g& mast | 必 сч! | Q, сам: [гд Init. active | 
= D MCOSBdemo ` l| а:=р+с; 
-- [Ej Controller (LIMCOSBLF42950) 2 s1:21000; 
= [BB рс 3 
= о Application 
@ самі 
M сл 
| 库 管理 器 
--[£] Pou src (РАС) 
EA Init_active 
= неа 
{2 MAST 


> 
5 















图 5-96 编辑 一 段 执行 程序 
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文件 编辑 视图 工程 5FC 编译 在 线 调试 观察 ТА 窗口 ”帮助 














EB S o с. £ B да х dM ES jí. D FE OS Q U, m Ls °з °з ир 
Gje Га тї т} 5 5 Qo ox ыы В ВЫ | oA 
设备 “图 Pou_sFc | 2 mast | Q Gv. | (Ay cam |[EÀ Init active | 
= Ej LMCOSBdemo - 1 PROGRAM POU SFC 
= MyController (LMCOSBLF4250) 
= Bl рс 
= re Application 
(y cami 
M cv. 
@ Fesz 


=-[ POU_5FC (РАС) 
EA Init_active 
=@  ҥ®== 
{2 MAST 





ж. ER 
+ à TMS 
© Ethernet 
ж. 审 行 线路 
% CANO 
% CANI == TRUE 


+. softMotion General Drive Pool 
> Init 


图 5-97 变量 声明 


我 们 把 POU _SFC 配置 到 任务 表 里 ， 参 与 运行 扫描 。 点 击 任务 配置 下 的 MAST， 打 开 配 


置 如 图 3 -08 所 示 © 
文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 工具 窗口 ”帮助 
Ы c 一 4 do = ME € dà 15 TIU б [e з а „== == И 5 








Int acive | 任务 配置 | 




















= D LMCOSBdemo 
= MyController (LMCOSBLF4250) 
- 8) рс 
= Ü Application озн Booo 
Š САМ1 类 型 
GVL 
Ё 库 管理 器 循环 v| 。 间隔 (如 t#200ms); [20 
2-[£] Pou src (PRG) 
E Init_active 一 看 门 狗 
- (23 萎 务 配置 DD m 
$È MAST 
Ha 专 家 时 间 ( 加 t#200ms); [100 
+. TMS 
'à Ethernet па. mE Oph 
+ 1788 
% САМО 
- % САМІ 
+ үз SoftMotion General Drive Pool | POU 
添加 POU POU 注释 
删除 POU 
打开 POU 
SON POLI... 
E 
TÉ 











图 5-98 配置 执行 程序 
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Aud POU, У ЛЕ, дї "Application" W% POU ЅЕС, Fk “хе”, HH 
图 5-99 所 示 。 


2S JC): 
程序 


- о Application 
E 


+- {} sM3 Basic BE 5m3 basic, 3.4.1.90 (35 - s... 


FZ di^ m Ew) [ç 结构 化 视图 [ç 显示 文档 (5) 
ABCD): 


PROGRAM POU SFC 





图 5-99 ”选择 要 执行 的 程序 
这 时 ， 要 执行 的 程序 加 入 到 РОО, ЖП 5-100 所 示 。 按 “Fl11” 编 译 后 ， 程 序 名 由 灰暗 
变 亮 ， 表示 已 加 入 扫描 ， 如 图 5-101 所 示 。 














POU 
ДРО 
Роу 
打开 Pou 
SBBHPOU.... 








图 5-100 ”把 要 执行 的 程序 加 入 到 主任 务 
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= Е) LMCOSBdemo b. 
= EJ MyController (LMCOSBLF4250) 
=-Е PLC 
z о Application 
QV САМ! 
d Gv. 
@ 库 管理 器 
=. [Z] POU_SFC (PRG) 
EA Init_active 
= 任务 配置 
SË; MAST 


图 5-101 加 入 后 的 显示 


启动 仿真 并 登录 运行 ， 我 们 可 以 看 到 执行 情况 ， 如 图 5-102 所 示 。 


文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 ТА 窗口 558» 











B&B I ete hy Em IE SO , ais 5 

设备 > n | 

=l LMCOSBdemo 

= А5] myController [3628537 (LMCOSBLF4250) 
= 80 ріс 
= Ӧ application [运行 ] 

(y cam 
@ сл 
Ё suus 


= Í] Pou src (PRG) 
A Init_active 
-  ҥ®с= 
{2 MasT 
HA =ж 
HAYS TM5 
A % Ethernet 
+ A % 审 行 线路 
Á. % САМО 
AS САМІ 
+Á, % softMotion General Drive Pool 





T#0ms 


TRUE 





Init 


^ [BÀ Init, active | 






MyController.Application.POU SFC.Init active 





图 5-102 ”仿真 执行 程序 


我 们 还 可 以 在 初始 化 方 框 内 ， 点 击 鼠 标 右 键 ， 打 开 编辑 功能 菜单 ， 添 加 入 口 动作 和 出 口 
动作 程序 ， 如 图 5-103 ~ 图 5-105 所 示 。 
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Э LMC05Bdemo.project* - SoMachine 







主页 (H) жт 
文件 #2 UE 工程 sc 编译 在 调动 观察 IA 
BHddo.xm5 х M Q jf 
(aja га зт. ш P $p <t < 1%) Ft 8: 
- 9 X [ро 












(Qo ыс, m & O m rP 





+ % x 
+ "à TMS 
' Ethernet 
* ж 
Ҹ CANO 
'* CANI —— TRUE 
+ '& SoftMotion General Drive Pool 


> Init 


图 5-103 ”在 功能 框 打开 编辑 荣 


w YW 
- ” XT н - "ч 









‹ 
ВЖ) о MAST LE Init_entry -X 7 Init active -X “EA mi ext ~x “图 Pou_sFC -X 





= - 7 1MCOSBdemo 








i| s2:=a; Ц a:=btc; < Ц s3:=b; n 1 рн POU SFC ^|: 
= BEJ MyControllar (LiCOSBLF4250) 2 2|  sl:-1000; 2 B 2 
= Bl e.c 3 3 b: INT; 
= o Application 4 c: INT; 国 
a САМІ 5 a: INT; ж 
@ сл 6 sl: INT; di 
@ 库 管理 器 ? s2: INT; 
= [E] Pou src (PRG) 8 s3: INT; 
[EÀ Init. active E VAR 
[5 Init entry 10 = 2 
E Init_exit 
= [Ej 任务 配置 
SË маѕт 
*-% 专家 
*.% ТМ5 
'à Ethernet 
* mq 
'à САМО 
'& сам 
*-'& SoftMotion General Drive Pool 








[5-104 创建 功能 框 人 口 和 出 口 程序 单元 


文件 编辑 视图 工程 5FC 编译 ER 调试 观察 工具 窗口 ”帮助 


















MyController.Application.POU. SFC. MyController.Application.POU SFC.I MyController.Application.PO 
Init entry nit active U "SFC.Init exit 


si[19000 |: -1000; 


RETURN] 


- LMCOSBdemo 
7 AJ MyControler Лу 












@ 库 管理 器 
= [E] POU_sFC (PRG) 
[EÀ Init, active 
À Init entry 
[ВА Init exit 
= 8 萎 务 配置 
sË Ma5T 
EA 专家 
*. A % TMS 
A Ethernet 
+ A % 审 行 线路 
A% CANO 
A CANI 
H-A % SoftMotion General Drive Pool 





图 5-105 ”仿真 执行 一 个 功能 框 程序 
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在 初始 化 方 框 内 ,点击 鼠 标 右键 ,打开 编辑 功能 亲 单 。 选 择 插 入 后 部 转移 ， 则 加 入 一 个 
程序 块 Step0。 把 Step0 上 口 的 条 件 trans0 写 为 程序 开关 kl1， 下 口 条 件 写 为 开关 k2。 用 这 两 
个 开关 ， 我 们 就 可 以 控制 程序 执行 流 了 。 

闭合 开关 kl 程序 扫描 离开 初始 化 框 ， 启动 了 Init exit 程序 ， 使 s3 被 赋值 ， 如 图 5-106 
BI o 


文件 编辑 视图 工程 5FC 编译 在 线 调试 /观察 工具 窗口 帮助 

Ы 5 2 а RD 96% Кз... Г] E 0. n. = 
1. Б [Lg *T z+ 9$ 99» 2° T2 | sf ај | ol li ЕТ Е} | Í 
ва 1 — 5 5 rix “ç MAT [E моту |w X [ү Int ext | - X E) Pou srt | 


MyController.Application.POU MyController.Application.POU 
SFC.Init_entry SFC.Init_exit 




















MyController.Application.POU_SFC 











s3[ 10 ]:-b[ 10 |] < | 类 B i 
2 [RETURN] ФЬ INT 10 
$c INT 20 
$a INT 30 
(d) 库 管理 器 ф 51 INT 1000 
=-[ | Pou src (PRG) $ 52 INT 0 
[EÀ Init, active Ф 53 ІМТ 10 
[ZA Init. entry $k BOOL 
[EA Init_exit $k BOOL FALSE 
-=A 任务 配置 < | 
$ Ma5T — 
HAS 专家 
HAS TM5 T£Ons 
Á. % Ethernet 
+ A #1788 
A% CANO 


A% CANI 


+ А % softMotion General Drive Pool T#18s925ms 








图 5-106 ”建立 一 个 程序 执行 流程 控制 观察 出 口 执行 效果 


打开 kl ， 闭 合 2 ， 程 序 扫描 离开 Step0， 重 新 进入 初始 化 框 ， 启 动 了 Init entry 程序 ， 
使 s2 被 赋值 ， 如 图 5-107 所 示 。 


文件 编辑 视图 工程 5FC 编译 ER 调试 观察 工具 窗口 #8 














Ы & > dA. 7. $ PS. m [Y # Ф. ш. 
Г Б] [g +1 +4 up qo 35 Tr cf a | laf lot | [gt El | | 
设备 > Хх MAST EA Int entry |> X “À Ini ext | 18) Pou_src | 













MyController.Application.POU 


т Ban LMCOSBdemo ы MyController.Application.POU 
SFC.Init exit 


- Р SFC.Init entrv 
公国 Mycontroller [38 ВЈ (LMCOSBLFR | | EE E i 


MyController.Application.POU_SFC 


= рс 类 型 
=. Q Application 7] z 2 INT 10 
@ camı INT 20 
@ сл INT 30 

i rues INT 1000 


= [E] Pou src (PRG) 
A Init_active 
ЕА Init, entry 
[EÀ Init. exit 
-A ttsnom 
© мат 
HA 专家 
+. À % TM5 
АА % Ethernet 
HAS #1788 
A CANO 
A% CANI 
+. А, % softMotion General Drive Pool 





T#10s461ms 





图 5-107 ”仿真 流程 控制 观察 入口 效果 





修改 参数 ， 再 次 闭合 КІ, ， 程 序 执行 流 又 流 到 Step0 可 以 看 到 各 个 程序 的 执行 情况 ， 如 图 
5-108 所 示 。 
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文件 编辑 视图 工程 5FC 编译 在 线 调试 观察 工具 窗口 4B 


Ba. Bo d£ tete m oci id m. 





y ei Elt El | 








| MAST [EA Init active | 
MyController.Application.POU SFC.In 
it acti 








ive 





= [E] POU_SFC (PRG) 
|Ёд Init, active 





[ZA Init. entry 
[EA Init_exit 
- (Hj 萎 务 配置 
© MasT 
+A вж 
HAS TM5 
A'd Ethernet 
+ A BU 
A % CANO 
A% сам 


+ А % SoftMotion General Drive Pool T£1n43s527ns 





图 5-108 ”仿真 程序 流 的 控制 





同 理 ， 在 Step0 框 中 ， 我 们 也 可 以 建立 人口 执行 程序 、 可 执行 程序 和 出 口 执行 程序 。 也 
可 以 建立 左 分 文 程序 和 右 分 文 程序 。 例 如 ， 在 Step0 我 们 建立 一 个 右 分 文 程 序 ， 即 在 框 内 点 
鼠标 右键 ,打开 编辑 菜单 ， 选 择 插入 右 分 文 后 ， 即 建立 右 分 支 程序 框 Stepl ， 如 图 5-109 
所 不。 

注意 : 这 两 个 程序 框 是 双 线 连接 ， 因 此 对 程序 的 扫描 是 并 行 的 。 如 果 想 让 程序 的 执行 非 

















а ЖТ]. mm mm 

此 即 彼 ， 则 要 用 鼠标 点 在 双 线 处 ， 激 活 图 标 行 T BEBAR t E 
支 ” 图 标 。 但 要 注意 的 是 : 一 旦 选择 了 “选择 分 支 ” ， 则 分 支 的 各 个 程序 框 的 入 口 和 出 口 都 
必须 要 有 条 件 开 关 来 守门 ， 如 图 5-110 所 示 。 




















图 5-109 ”向 右 扩展 一 个 程序 框 5-10 “有 条 件 开关 守门 
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问 下 插入 一 个 程序 框 ， 得 到 一 个 条 件 转移 Trans0 和 程序 框 Step2， 如 图 5-111 所 示 。 

器 上 插入 一 个 程序 杠 ， 得 到 一 个 条 件 转移 Transl 和 程序 框 Step3 。 

同 理 在 Stepl 上 编辑 ， 加 入 Step4 Step5 功能 框 ， 得 到 Trans2, Trans3 条 件 判 断 ， 如 图 
5-112 所 示 。 








图 5-111 癌 下 插入 一 个 程序 框 K] 5-112 JHA Step4 、Step5 功能 框 ， 
得 到 Trans2, Trans3 条 件 判断 


当 我 们 把 Step2、Step3 、Step4 、Step5 kl. k2 删除 ， 得 到 如 下 符合 编程 语法 的 分 文 执 
行 结 构 ， 如 图 5-113 所 示 。 





P Init 


图 5-113 ”符合 编程 语法 的 分 文 执行 结构 
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注意 ， 如 果 不 删 除 kl1、k2， 在 编译 时 会 出 现 错 误 。 
双击 Transl, ， 我 们 可 以 创建 一 个 条 件 转移 程序 ， 程 序 的 编程 方式 可 以 在 菜单 中 选择 。 例 
如 ， 选 择 结构 文本 ST， 如 图 5-114 所 示 。 





AFRIN): 


[rransi 


KRENE S (1) 
EEST) 


[ERRE 
取消 





图 5-114 选择 结构 文本 ST 
打开 后 ， 在 编程 区 编辑 一 个 比较 语句 ， 如 果 语 句 为 真 ， 则 进入 下 边 程 序 框 ， 如 图 5-115 
所 示 。 








L/ TR POU SFC 7 区 "m Transi 1 
E sl a| °з 1 s4-10; 
4 2 





L Init 


图 5-115 ”建立 一 个 条 件 转移 程序 Transl 
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同 理 ， 我 们 可 以 建立 条 件 转 移 程 序 Trans0, Trans2, Trans3, ， 如 图 5-116 所 示 。 


文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 IA 窗口 ”帮助 
Ы 芝 4 Ba 0 X в A% % % 

















Кк: à rm š 5 
| #] PoU_sFc Tet = ШП -X e7 居 Transz | "x 8 Trans3 | 
= B) LMCOSBdemo z 1|  s42100] Ц s4-100; <^ l| s4=10; <^ Ш s4=20; 
= [EJ MyController (LMCOS8LF4250) 2 2 2 


3-H) рс 
= o Application 
@ самі 
M си. 
@ 库 管理 器 
POU. SFC (PRG) 
[EÀ Init, active 
EA Init entry 
[EÀ Init. exit 
Еч Stepü active 
|Er Trans 
E Transi 
E Trans2 
[ET Trans3 
=- 任务 配置 
$2 Ma5T 








图 5-116 ”建立 多 个 条 件 转移 程序 
我 们 开始 仿真 程序 ， 初 始 程序 流 状态 如 图 5-117 所 示 。 


文件 编辑 视图 工程 5FC 编译 ER 调试 观察 工具 窗口 #8 
"NN За b e ete Ч ta m Ls 


D 


CETER CURL ERUNT NN: let e$ | 1 [S Í J 


























/B Transi | Transi | X B Trans2 | Trans2 A Trans3 | Trans3 | -X 


MyController.Application.PO MyController.Application.PO MyController.Application.POU 

















U SFC. aetTransi U SFC. oetTrans2 SFC. _qetTrans3 
!| sd о F100; 1 sd о R20; 
z RETURN] z RETURN] 


= [Ë] Pou_sFc (PRG) 
E Init_active 
EA Init entry 
[ZA Init_exit 
[EA StepO active 
E Trans0 
ig Transt 
E Trans2 
[її Trans3 
= нева 
$ маѕт 

HAS "d 
H-A% ms 

A% Ethernet 
+A 审 行 线路 

А CANO 

A% сам 
*-A'à softMotion General Drive Pool 











图 5-117 初始 程序 流 状 态 


给 54 赋值 ， 使 得 条 件 满 足 ， 进 入 Step0， 如 图 5-118 所 示 。 


文件 编辑 视图 工程 5FC 编译 在 线 调试 观察 工具 窗口 #8 
l S 2 Z k Bs Ë X A 15 U 4 te ТИСИ MENTI" ^ 


ER] Lg YT 91) de $9 39 T? | ef ex [lef у | Et S). | ] 


c 

a i E Е | | active | 7 B Transi | wx E Trans2 "x ИЛЕ} Trans3 | Trans3 | 
MyController.Application.PD MyController.Application.PQ MyController.Application.PQU 
U SFC. aetTransi U SFC. aetTrans2 SFC. _aetTrans3 


^ 1 2. i [10 -100; 1 są t F20; 
[RETURN] RETUR 2 URN] 


а Е) 
a 
dH 














--[£] Pou src (PRG) 
[ЕД Init active 
EA Init_entry 
[EÀ Init exit 


[gà 


EA Step0_active 
lE? Trans0 
E Transi 
E Trans2 
[Et Trans3 
- 8 任务 配置 
$ Ma5T Stepb T$2n575358ns 

HAS * 
H-A% TM5 

A. Ethernet 
HAS 审 行 线路 

A % само 

A САМ 
+ À a softMotion General Drive Pool 




















sc ШШЕН ; 程序 未 变 | 当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 


图 5-118 满足 条 件 后 进入 下 一 步 程序 块 
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给 54 赋值 100， 使 之 满足 出 口 条 件 ， 导 引 程 序 流出 ， 如 图 5-119 所 示 。 


文件 编辑 视图 Ide crc 编译 在 线 调试 观察 工具 窗口 #8 








ll & 50485 ФА ^L 7e fe Ye Ex а [ [б Ф. ш. Әр 
Ei BJ DH $1 21/48 а $9 4» | ш] ex loat loq [E EIL. Д 
设备 >= " X | | POU_SFC ||2} Trans0 ||Ei Step0_active | EL Transi | ДЕ. Transz | =x E таз | -X 








= T LMCOSBdemo m MyController.Application.PO MyController.Application.PO MyController.Application.POU 








= U SFC. aetTransi SFC. aetTrans2 SFC. aetTrans3 
A s | 3 1 sam pio; | 1 sapio; | 1 sm F20; 
» 2 [RETURN] z 
- Ü application DZT] 
@, самі 
@ sv. 
@ Ferz 


= |[#] Pou src (PRG) 
[BÀ Init, active 
Еч Init entry 
[EA Init_exit 
[5 StepÜ, active 
[E Trans0 
IE Transi 
[E Trans2 
ig Trans3 
=H 任务 配置 
sË MasT 
HAS 专家 
H-A% TM5 
A% Ethernet 
+A 审 行 线路 
A % CANO 
АС» сам 
* À  softMotion General Drive Pool 


e = = . 
< > | š <| › 4| »| a АШ 


[Е 消息 | 











za iwa. 程序 下 载 | 程序 未 变 | 当前 用 户 ; (ЕШР) 


图 5-119 满足 出 口 程序 条 件 
给 S4 赋值 20， 使 之 满足 人 口 程序 Trans3 的 条 件 ， 导 引 程 序 流 进 Stepl, ， 如 图 5-120 所 示 。 


文件 编辑 视图 工程 5FC 编译 ER 调试 岗 察 工具 ЫП #Bh 
Bim: A ette mium a "WW 


Ej Ej] Dd 71 +i de 9» 59 97 | ч] s 1 lot [et [eu [ 








ЭЛЕ. Transi | =x [E Trans | =x E Trans3 | -X 
- fen] LMCOSBdemo E MyController.Application.PO MyController.Application.POU 
= AA B AtyControler [35188557 (t 
= Bil рс 
= © Application DZT] 
@ самі 
@ sv. 
fi 库 管理 器 
--[&] Pou src (PRG) 
[BÀ Init_active 


SFC. aetTrans2 SFC. aetTrans3 
; 1 sq æ pm; a 
[RETURN z 2 [RETURN 








[à Init entry 
[BÀ Init, exit 
IE Step active 
[E Trans0 
jg Transi 
E Trans2 
ЇЕ Trans3 
=H 任务 配置 
{2 MasT 
+ A 3 专家 
* À % TM5 
AA Ethernet 
HAS 788 
A% САМО 
А % сам 
+ À % softMotion General Drive Pool 








R Е = z 


| >| < Ш | > 4 › 4 , 4| › 








< 
[E] 消息 








z ш шшщ 程序 下 载 | 程序 未 变 当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 


图 5-120 满足 Trans3 条 件 判 断 
综 上 所 述 ， 从 这 个 程序 案例 来 看 ， 我 们 可 以 通过 条 件 判 断 或 程序 运算 的 生成 结果 来 控制 
程序 的 执行 流程 或 决定 哪些 程序 块 投 入 运行 ， 就 像 警 察 指挥 交通 一 样 ， 使 你 的 程序 执行 效率 
大 大 提高 。 











5.6 功能 块 的 建 江 


当 一 个 功能 在 程序 中 重复 使 用 时 ， 我 们 有 必要 建立 一 个 功能 块 ， 这样 有 利于 编程 的 简 
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捷 。 例 如 已 知 的 功能 块 : ЗНГ, ТГ Жат НЕ 

功能 块 (FB) 中 ， 可 以 有 多 个 输入 和 输出 管 脚 ; 变量 结构 与 这 个 功能 块 相关 联 ; 功能 
块 存储 执行 中 得 到 的 内 部 变量 结果 。 

例如 ， 我 们 建立 一 个 功能 块 My _FB， 如 图 5-121 所 示 。 
xi 





ein POU (1) 


。 命 名 功能 块 FB (2) 





m " e 选 择 功 能 块 Function Block (3) 
sistent Variables 
роп 

Н] POUs for implicit checks 






[Continuous Function Chart (CFC) | 


7 Relocation Table e :选择 编程 语言 

Ba Symbol configuration C Function 选择 ДЕ AST (4) 
(Text List Retumtype: мт 

а? Тгасе 

dil visualization 








Implementation language: 
Visualization Manager zi [continuous Function Chart (CFC) 4 7] 
[create a new POU (Program Organization Unit) 


[sm ] c | 


图 5-121 ”功能 块 的 建立 步 又 





如 图 5-121 所 示 ， 我 们 按照 步骤 ， 添 加 程序 组 织 单元 POU 并 在 此 画面 上 选择 功能 块 形 
式 和 命名 功能 块 ， 然 后 选择 编辑 此 功能 块 的 语言 。 打 开 后 ， 如 图 5-122 所 示 ， 在 变量 区 ， 害 
义 功能 块 的 输入 、 输 出 管 脚 并 且 声 明 管 脚 类 型 。 在 编程 区 编写 内 部 关联 。 
加 Mv. FB [MyController: PLC Logic: Application] | 


1 FUNCTION BLOCK My FB 

















- 2 VAR IN OUT 
3 IN OUT PIN: BOOL; 
4 END VAR 
- 5 VAR INPUT 
界面 声明 6 Input PIN:BOOL; 
7 END VAR 
- з VAR OUTPUT 
9 Output PIN:BOOL; 
10 VAR 
= 11 VAR 
12 Internal Var:INT; 
13 END VAR 
内 部 关联 





图 5-122 功能 块 的 编写 
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在 建立 好 功能 块 后 ， 在 设备 区 的 应 用 栏目 下 会 出 现 功能 块 的 程序 名 ， 如 图 5-123 所 示 。 
设备 Ix 
= [5 LMCOSEdemo ð 
= JE) MyController (LMCOSSLF4250) 
= 81] рс 
= о Application 
(y CAMI 
M сл 
| EXIRET 
gi] My. FB (FB) 
= [Z] Pou sFc (PRG) 
Ea Init active 
E Init entry 
[BÀ Init. exit 
Еч StepO active 
-E Trans0 
[E> Transi 
[E> Trans2 
£3 Trans3 
= 任务 配置 
{2 MAST 











图 5-123 显示 在 应 用 层 的 功能 块 
在 编写 程序 要 调用 此 功能 块 时 ， 先 添加 一 个 运算 块 ， 然 后 点 击 白色 小 框 打 开 输 入 帮助 ， 
在 应 用 程序 层 选择 编 好 的 功能 块 并 命名 即 可 应 用 。 功 能 块 的 调用 步骤 如 图 5-124 所 示 。 


















Categories: Items: 
= еј MyController 





Conversion Operators 
Function Blocks (Libraries) = -国外 PLC Logic [MyContraller] 





Functions (Libraries) =- D application [MyController: PLC Logic] 
Programs (Libraries) Му FB SACHON BOOK 
Function Blocks (Project) Pumps 1 AUCTION BLOCK 
Functions (Project) 

Programs (Project) 

5T Operators 





e 添加 运算 块 并 打开 输入 帮助 (1) 
e 选择 已 定义 功能 块 (2) 


e 添 加 功能 块 名 字 和 变量 (3) 
图 5-124 ”功能 块 的 调用 步 怠 
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6.1 文 持 的 数据 类 型 ， 命 名 规则 


6.1.1 支持 的 数据 类 型 概览 


1. IEC 标准 数据 类 型 
例如 : 布尔 (BOOL) ， 整 数 (INT), 实数 (REAL), “F (STRING) 等 ， 见 表 6-1。 
表 6-1 标准 数据 类 型 



































| E 前 绥 位 数 | _ 前 绥 位 数 
X Ж F б X + I 
Жжж (位 ) Жжж (位 ) 
BOOL x 8 DWORD dw 32 
SINT si 8 LWORD lw 64 
ШИ i 16 REAL r 32 
DINT di 32 TIME tim 32 
AN ы LTIME * ltim 64 
USINT usi 8 
TOD tod 32 
UINT ui 16 
DATE date 32 
UDINT udi 32 
ULINT ik 64 DT Dt 64 
BYTE by 8 STRING( XX) ** s 
WORD w 16 WSTRING( XX) ** ws 


2. 数据 单元 类 型 (DUT) 
可 以 建立 的 数据 单元 类 型 有 : 数组 变量 (Array) ， 结 构 变 量 ( Structure) 和 枚 举 ( Enu- 


meration) 变量 。 


3. 引用 (References) ТЕС 标准 数据 类 型 的 扩展 
引用 (References) 是 对 一 个 项 目 别名 的 定义 。 这 个 别名 可 以 通过 标识 符 读 写 。 


局 域 变 量 (Local Variables) 和 全 局 变量 (Global Variables)。 


6.1.2 变量 命名 规则 

l. 标准 变量 的 命名 

变量 名 由 两 部 分 组 成 ， 即 < 前 级 > < 基本 名 > 。 前 组 用 来 指示 数据 类 型 ， 剩 下 的 就 称 为 
基本 名 。 基 本 名 可 以 很 得， 是 变量 功能 的 意义 解释 。 
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例如 : 变量 名 bySubindex: 表示 这 个 变量 是 一 个 子 索 引 命令 ， 类 型 为 字 节 。 
sFileName; 表示 这 个 变量 是 一 个 文件 名 ， 类 型 为 字符 串 。 
iCounter: 表示 是 一 个 计数 变量 ， 类 型 为 整数 INT. 
变量 命名 的 限制 性 规定 如 下 : 
e 变量 名 只 能 有 单 下 画 线 ; 
e 不 能 有 空格 ; 
e 不 能 有 IEC 关键 字 和 操作 符 ; 
e 不 能 有 特别 字符 如 +, -. *, 7e 
e 不 能 与 功能 块 同 名 。 
2. 引用 (Reference) 和 指针 (Pointer) 
引用 是 用 来 给 标识 符 定 义 数据 类 型 的 ， 它 的 语法 结构 为 : 
标识 符 : REFERENCE TO 数据 类 型 ; 
这 样 就 在 变量 声明 区 完成 了 对 标识 符 的 数据 类 型 声明 。 也 就 意味 着 这 个 标识 符 可 以 是 所 有 有 具 
有 同样 数据 类 型 的 变量 的 别名 。 当 在 程序 编辑 区 执行 程序 时 ， 可 以 使 用 以 下 语法 结构 来 把 其 
他 同类 数据 类 型 变量 与 标识 符 关 联 起 来 。 
标识 符 REF = 同类 型 变量 。 
引用 的 使 用 如 图 6-1 所 示 。 
文件 编辑 视图 工程 编译 ”在线 调试 /观察 工具 窗口 #8 



































Bl = dÀ S Á" fe PS a "ыр: hom 
设备 > " X [| Pouse Е] Pou |g mast 
--[5 L£MCOSPdemo 1 PROGRAM POU 
= MyController (LMC0S8LF4250) = 2 VAR 
= рс 3 step int: REFERENCE TO INT; 
- о Application 4 a: INT; 
@ самі 5 Ь:ІНТ; 
d cv. 6 
| 库 管理 器 7 END ҮЗЕ 
*-[£] Pou sFC (PRG) 8 (+ MBistep int РУЫ {ЕУ EE Ea 4€ b PRHE +) 
[E] POU (PRG) 
= 2 任务 配置 4 
+ Eg Ф н step int REF- а; (+ A FIstep int Ў a *) 
У тм 2 step int :=12; (* ЕЗҮ а 0670825312 +) 
Кышы 3 b:estep int*2; (+ ДВТ b #718 №24 +) 
ES 串 行 线路 4 step int REF- b; (* APIstep int Jb) 
n 5 step int:-8/2; (+ MF? b 020926 +) 
еи š step int REF- 0; (+ SLATE STIR +) 
*-'& SoftMotion General Drive Pool i | 


图 6-1 引用 的 使 用 
有 效 引 用 的 检查 : 
操作 符 “_ ISVALIDREF” 可 用 来 检查 引用 是 否 指 问 一 个 不 等 于 0 的 有 效 值 。 
语法 : 
布尔 变量 : = _ISVALIDREF (标识 符 ) ; 
如 果 引 用 指 癌 一 个 有 效 值 ， 则 < 布尔 变量 > 为 真 《TRUE)， 否 则 为 假 (FALSE); 
有 效 引 用 的 检查 如 图 6-2 所 示 。 
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5 маѕт 9 POU_5FC / Íz] POU | |2] POU. Pointer 


i: O ы OQ Nn A б) 


10 
ll 
12 
13 


шо O0 J OQ n © N HF 


= = = = 
о N P= Oo 


step int: REFERENCE TO INT; 
a: INT; 
b:INT; 


ivar : INT; 

ref int : REFERENCE TO INT; 
ref int0: REFERENCE TO IHT; 
testref: BOOL ; 

testref0: BOOL ; 


END VAR 


step_int REF= a; (+ MK Fistep int ЎР a *) 


step int :=12; (+ SBT a 9718012 +) 
b:-step int*2; (+ FET b 0719 024 +) 
step int REF- b; (+ M Ffstep int ЎР b *) 
step int:-8/2; (+ MF? b 071806 *) 


step int ВЕЕ=0; (+ S894 87/846 *) 


(+ SABES EE +) 

ref int REF- ivar; 

ref іпго REF- 0; 

testref :=  ISVALIDREF(ref int); (* ТЕШЕ. 8722ref іпё ў буіуаг. E^ 670 *) 
testrefÜ0 := _ ISVALIDREF(ref int0); (+ JPFALSE. 27 геї int0dKie $0 *) 


图 6-2 有效 引用 的 检查 


引用 检查 的 仿真 如 图 6-3 所 示 。 

















“$ mast |[£] Pou src. E] Pou | |=] POU.Pointer | 


MyController.Application.POU 





表达 式 


类 型 të | 淮 备 值 注释 











ф step int INT < 解除 无 效 指针 > 
Ф а INT 12 
$ b INT 6 
$ ivar INT 0 
ф reF int INT Ü 
$ ref into INT < 解除 无 效 指针 > 
ф Lestref BOOL 
Ф testrefü BOOL 
l| step int[ ??? |REF= al 12 ]; (+ M&Ffstep int ЖЕУ a *) 
2] step int[ ?** ] :-12; (+ MF? a 8710912 *) 
3| b[ 68]: =step_int[?2 |2; (+ MET b 9718 024 *) 
i step іпц 77 | REF= b| 6 |]; (+ M E?step int JE b *) 
S| step int[ 711: =а[ 12 y2: (+ KP?! b 9710206 +) 
6| step int[ ??? | REF-0; (+ SLE? ЕЛУ УЙ *) 
B 
8 (+ ARRE +) 
9| ref int[ 9 ]REF- ivar[ 9 |; 


F i = iF F =F = 
б i| 6 ww гу) к O 


ref intO[ 777 | REF- 0; 


сезге [НОЕ] := _ ISVALIDREF(ref inti 0 ]: (* 为 TRUE， Aref intjfWivar. E3830 *) 
testrefOFALSE := _ ISVALIDREF(ref intü[ 9? ]:; (+ FALSE. EWK 9ref int0dKi€ $0 *) 


图 6-3 引用 检查 的 仿真 
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指针 (Pointer) 
作为 IEC 61131-3 标准 的 扩展 ， 您 可 以 使 用 指针 。 
旨 针 用 来 在 应 用 程序 运行 时 存储 变量 、 程 序 、 功 能 块 、 方 法 和 图 数 的 地 址 。 它 可 以 指 加 
上 述 的 任何 一 个 对 象 以 及 任意 数据 类 型 ， 包 括 用 户 定 义 数据 类 型 。 请 注意 ， 您 可 以 使 用 隐 含 
的 指针 校 验 功 能 。 
声明 指针 的 语法 如 下 : 
< 标识 符 >: POINTER TO < 数据 类 型 | 功能 块 | 程 序 | 方 法 1 函数 >; 
取 指 针 地 址 内 容 即 意味 着 读 取 指针 当前 所 指 地 址 中 存储 的 数据 。 通 过 在 指针 标识 符 后 添加 内 
容 操 作 符 “*”， 可 以 取得 指针 所 指 地 址 的 内 容 : 请 看 下 面 “pt”” 的 使 用 示例 。 
通过 地 址 操作 符 ADR 可 以 将 变量 的 地 址 赋 给 指针 。 
旨 针 的 应 用 如 图 6-4 所 示 。 




















PE mast [| Pou src | [E] POU [E] POU. Pointer | 
1. PROGRAM POU Pointer 
2 VAR 


4  pt:POINTER TO INT; (= 2725 ——"#E£fpt *) 
6| var intl:INT := 5; (* P#Z#693F2FVar intifvar int2 *) 


8 var int2:INT; 


11 EHD VAR 





pt := AbDR(var intl); (* JSSvarintigóJüb S0 e pt *) 


var int2:- pt^; (+ BAARI pti b PER. var іпё1 97185 Rvar int2 *) 


gy Q o бу г) HF 


图 64 指针 的 应 用 
指针 的 仿真 运行 如 图 6-5 所 示 。 


文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 工具 窗口 #8 




















ТИЕРИ СЕО A 
= MAST | POU_SFC | |2] РОО / [E] POU. Pointer | 
— MyController.Application.POU Pointer 
表达 式 | 类 型 Ji — — | 淮 备 值 | 注释 _ 
+ фр POINTER TO INT 164:29F936EE 声明 一 个 指针 pt 
Ф var intl INT 5 PS ВЯ var intiflvar int2 
Ф var int2 INT 5 





*-[£] Pou ЅЕС (PRG) 
Е] Pou (PRG) 
[8] POU_Pointer (PRG) 
= (3 任务 配置 
© Ma5T 
HA 专家 
HAS TM5 
А % Ethernet 
HAS mou : 
e> ЖЕ 3| чаг іпс2 8508: - Dt^E (* BAARI Ept УЖАР ГУ var intipis Rvar int2 *) 


+- A % softMotion General Drive Pool 





l|  pt[i6W29FS36EE] := ADR(var intl| 5 J; (+ J$varintig//W ДЕЛЕ ve pt *) 


图 6-5 指针 的 仿真 运行 


: 110 - 施耐德 SoMachine 控制 器 应 用 及 编程 指南 





РЁ ЖЇН ЁТ 

与 CoDeSys V2. 3 不 同 的 是 ， 本 版 本 用 函数 指针 取代 了 INDEXOF 操作 符 。 这 类 指针 可 以 
指向 外 部 库 ， 但 不 可 以 在 编程 系统 的 应 用 程序 内 部 调用 函数 指针 ! 注册 回调 函数 (系统 库 
ЮЖО) 的 运行 时 函数 需要 图 数 指针 ， 之 后 根据 注册 所 需 的 回调 函数 的 不 同 ， 各 目的 函数 将 
由 运行 时 系统 隐 式 调用 (例如 STOP)。 奋 需要 使 能 这 样 的 系统 调用 (运行 时 系统 )， 必 须 为 
函数 对 和 象 设置 各 目的 属性 (类别 “编译”)。 

ADR 运算 符 可 以 用 于 函数 名 、 程 序 名 、 功 能 块 名 和 方法 名 。 由 于 函数 在 在 线 修改 之 后 
有 可 能 被 移动 ， 因 此 运算 结果 不 是 函数 的 地 址 ， 而 是 指 癌 函数 的 指针 的 地 址 。 只 要 函数 存 
在 ， 这 一 地 址 就 将 一 直 有 效 。 

间 针 的 索引 访问 

作为 IEC 61131-3 标准 的 扩展 ， 人 允许 对 POINTER 、STRING fii WSTRING 等 类 型 的 变量 进 
行 索 引 访问 “ [1^5 

ш pint [i] 返回 被 指 问 的 数据 类 型 。 

加 指针 的 索引 访问 的 算法 : 如 果 对 指针 变量 进行 索引 访问 的 操作 ， 则 仿 移 量 将 按照 下 式 
计算 : pint[ 1] = (pint +ix 被 指向 的 数据 类 型 的 长 度 ) *。 索 引 访问 也 隐 含 了 获取 指针 地 址 内 
容 的 操作 。 所 得 结果 的 数据 类 型 是 指针 所 指 的 数据 类 型 。 请 注意 : pint[7]! = (ріп +7)^! 

m 如 果 对 STRING 类 型 的 变量 进行 索引 访问 的 操作 ， 则 会 得 到 索引 表达 式 偏 移 量 处 的 字 
符 。 所 得 结果 是 BYTE 类 型 。str[ i] 将 会 以 SINT 的 形式 (ASCH 编码 ) 返回 字符 串 中 的 第 i 
个 字符 。 

m 如 果 对 WSTRING 类 型 变量 进行 索引 访问 的 操作 ， 则 会 得 到 索引 表达 式 偏 移 量 处 的 字 
符 。 所 得 结果 是 WORD 类 型 。wstr[ i] 将 会 以 INT 形式 (Unicode 编码 ) 返回 字符 串 中 的 第 i 
TET. 

注意 : 请 注意 引用 与 指针 不 同 ， 它 们 将 直接 修改 所 指 的 数据 。 

虽 针 校 验 图 数 (CheckPointer function) 

为 了 在 程序 运行 时 检查 指针 的 指向 ， 您 可 以 在 每 次 访问 指针 的 地 址 之 前 使 用 隐 含 的 
“指针 校 验 ” 功 能 。 您 可 以 通过 添加 对 象 对 话 框 癌 应 用 程序 中 放 加 “用 于 隐 含 检查 的 РОО” 
对 象 。 点 选 指针 校 验 的 复 选 框 ， 选 择 一 种 实现 语言 ， 确 认 无 误 后 点 击 打开 。 校 验 功 能 将 会 在 
编辑 着 中 以 您 选择 的 语言 打开 。 声 明 部 分 是 预先 设置 的 ， 与 前 述 选 项 的 选择 无 关 ， 并 且 只 
添加 了 其 他 局 部 变量 之 后 才 可 以 更 改 ! 与 其 他 校 验 函 数 不 同 的 是 ， 没 有 提供 指针 校 验 函 数 的 
默认 实现 ， 这 一 部 分 需要 由 用 户 编 写 。 

指针 校 验 函 数 需要 检查 指针 指 癌 的 地 址 是 否 在 有 效 的 存储 范围 之 内 ， 另 外 还 需要 检查 引 
用 的 连续 内 存 空 间 与 指针 所 指 的 变量 的 数据 类 型 是 否 匹 配 。 知 满足 上 述 两 个 条 件 ， 指 针 校 验 
应 当 返 回 这 个 输入 指针 。 出 现 错误 时 则 交 由 用 户 进行 适当 的 处 理 。 

模板 

声明 部 分 : 
// 隐 仿生 成 的 代码 : 请 勿 修改 
FUNCTION CheckPointer; POINTER TO BYTE 
VAR _ INPUT 

ptToTest; POINTER TO BYTE; 
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iSize; DINT; 

iGran; DINT; 

bWrite; BOOL; 
END VAR 

实现 部 分 : 
// 没 有 标准 的 实现 。 请 在 此 处 添加 您 编写 的 代码 
CheckPointer: = ріТоТеѕі; 

调用 本 函数 时 需要 以 下 输入 参数 : 

m ptToTest: 指针 的 目标 地 址 。 

m iSize: 引用 的 变量 的 长 度 ; iSize 的 数据 类 型 必须 与 整 型 兼容 且 能 洱 善 存储 在 指针 地 
址 中 的 可 能 的 最 大 数据 长 度 。 

m iGran: 存 取 的 单位 长 度 ， 如 用 于 被 引用 变量 的 最 大 的 未 结构 化 的 数据 类 型 ，iGran 的 
数据 类 型 必须 与 整 型 兼容 。 

m bWrite: 读 取 方式 (TRUE 为 写 方式 ，FALSE 为 读 方 式 ) ; bWrite 必须 是 布尔 类 型 返 
回 值 : 取 指 针 地 址 内 容 时 使 用 的 地 址 ， 因 此 最 好 是 第 一 个 输入 参数 的 地 址 (ptToTest ) 。 





























6.2 局 域 变 量 (Local) 和 全 局 变量 (Global) 


变量 的 声明 
每 一 个 程序 组 织 单元 POU 都 有 一 个 变量 声明 区 。 
声 








变量 声明 的 语法 结构 为 
变量 : 类 型 : = 初始 化 数值 。 
变量 声明 的 语法 结构 如 图 6-6 所 示 。 


ај РОЧ СЕС [MyPLC: РІС Logic: Application] | 
1 PROGRAM POU CFC 

= "A VAR 

3 IL: INT; 

4 l2: INT: 

5 01: INT: 

6 EHD VAR 


66-6 ”变量 声明 的 语法 结构 


多 个 变量 可 以 如 下 声明 : iVarl, iVar2, iVar3; INT; 
变量 范围 由 以 下 开始 : 

e VAR; 

e VAR _ INPUT; 

e VAR _ OUTPUT; 

e VAR -- 


H END _ VAR 结束 。 变 量 声明 如 图 6-7 所 示 。 
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My FB [MyController: PLC Logic: Application] 


1 FUHCTIOH BLOCK My_FB 
= 2 VAR IN OUT 
3 IN OUT PIN: BOOL; 
4 END VAR 
z 5 VAR INPUT 
6 Input PIN:BOOL:; 
? END VAR 
z 8 VAR OUTPUT 


Output PIN:BOUOL; 
10 END VAR 

ш 11 үш 
12 Internal Var:INT; 
13 END VAR 


图 6-7 变量 声明 


变量 声明 -局 域 变量 
局 域 变量 在 程序 组 织 单元 POU 的 变量 名 声明 区 声明 。 
它们 可 以 被 其 他 РОО 调用 (取决 于 变量 范围 ) Al 6-8 所 示 。 

















— 


~ # X [0] FunBlck1 [PLCWinNT: Plc Logic: Appli 












t| Sort order > Епа 1 FUNCTION BLOCK FunBlckl 
P DUT Enumerationi (Eq = 2 VAR INPUT 
nction 3 input 1:BOOL:; 
T) FunBicki (FB) 4 input 2:BOOL:; 
T) FunctionFBD (FUN) 5 input 3:BOOL; FB 输 入 变量 
iF] POU (FUN) с varl:INT; 
ii) POU 1 (FUN) ' var2:INT; 
[B] FBlock (FB) à END VAR 
[2] Function, ST (FUN) = E VAR OUTPUT 
[B] CheckDivDInt (FUN; ү FB 输出 变量 
) Program 11 var3:INT; 
12 END VAR 


Mf] Pra FBD (PRG) 


图 6-8 变量 可 由 其 他 POU 调用 





变量 声明 -全 局 变量 

全 局 变量 在 全 局 变量 列表 (GVL) 中 声明 ， 如 图 6-9 所 示 。 

它们 可 以 在 所 有 应 用 中 被 访问 。 

每 当 键入 完 一 个 新 的 变量 都 会 自动 弹出 一 个 声明 框 ， 如 图 6-10 所 示 。 

e CONSTANT: 初始 化 常数 。 

e RETAIN: 保持 型 变量 可 以 在 POU 或 全 局 变量 列表 中 使 用 关键 字 “RETAIN” 来 声明 


y < Em 
类 变量 。 
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= 8) PLC Logic Ó GYL [PLCWinNT: Plc Logic: Application] | 
= О apita 一 1 VAR GLOBAL 
@ s 2 


(* Operating mode *) 














变量 注释 
@ Library Manager 3 init:BOOL; 

j contr :BOOL ; A 
— aaa d оет 变量 生命 为 布尔 量 
Lio — 6 manual :BOUL ; 

SZ MAST i 
8 (* Rererenos speed 
9 :=1000; 


speedref:INT 





上 电 扫 描 周期 的 变量 初始 化 值 
11 (* Interface Operator *) 

PB_run:BOOL ; 

PB_stop:B00L ; 

Motor run:BOOL; 

Motor stop:BOOL:; 

Motor fault:BOOL:; 


1&5 

17 Status:DINT; 

18 tab2 4:ARRAY [1..4,1..4] OF Conus te жүн нүө 
19 VAR 


图 6-9 全 局 变量 声明 


х] 
Scope: Name: Type: 

选择 范围 “| I му Bt = — x» 

(如 .VAR) E 





Object: Initialization: Address: 
[POU_1 (MyControler: PLC tog] | Kk | 
E Comment: 


[ CONSTANT 






特性 选择 = 
[^ RETAIN 
PERSISTEN] =] 
Lo% jJ c= | 
图 6-10 ”自动 变量 声明 
例如 : 
VAR RETAIN 
iReml ; INT; ( * 1. Retain 变量 * ) 
END VAR 


Retain JBE: 以 关键 字 RETAIN 声明 Retain 类 型 变量 。Retain 型 变量 在 控制 器 正常 关 
财 、 打 开 〈 或 收 到 在 线 命令 “ 热 复 位 ”) ， 甚 至 意外 关闭 之 后 这 类 变量 仍然 能 保持 原来 的 值 。 
随 着 程序 重新 开始 运行 ， 存 储 的 值 能 继续 发 挥 作用 。 生 产 线 上 的 计件 带 便 是 一 个 典型 的 例 
T: 电源 被 切断 之 后 ， 它 仍然 可 以 在 再 次 启动 时 继续 计数 。 而 其 他 所 有 变量 此 时 都 将 被 重新 
初始 化 ， 变 为 指定 初始 值 或 标准 初始 化 的 值 。 

与 Persistent 变量 不 同 的 是 ，Retain 变量 将 会 在 新 的 程序 下 装 之 后 被 重新 初始 化 。 
应 用 举例: 生产 机 和 硕 中 的 计件 和 项， 在 掉 电 之 后 可 以 继续 计数 。 

但 Retain 变量 在 “初始 化 复位 ”、“ 冷 复位 ”和 程序 下 装 之 后 将 会 重新 初始 化 ; 而 相对 
地 ，persistent 变量 只 在 “初始 化 复位 ”之 后 重新 初始 化 。 
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内 存 位 置 : 依赖 于 设备 。 

1) Retain 型 变量 存储 于 标准 数据 存储 区 ， 并 且 被 循环 复制 到 一 个 Retain 内 存 中 。 

2) Retain 型 变量 仅仅 被 存储 在 一 个 单独 的 内 存 区 中 。 

e PERSISTENT: 变量 的 重新 初始 化 按 需 要 进行 。 

由 关键 字 “PERSISTENT” 识 别 Persistent 变量 (VAR GLOBAL PERSISTENT)。 它 们 仪 
E OH) 重 设 起 点 时 被 重新 初始 化 。 与 Retain 变量 相 比 ， 它 们 在 下 装 后 仍 保 持原 有 的 值 。 
一 个 Persistent 变量 的 应 用 例子 是 操作 时 间 计 数 器 ， 即 使 在 断 电 和 下 闭 以 后 它 仍然 应 该 继续 
计数 。 见 下 面 的 表 6-2。 

Persistent 变量 的 处 理 情况 与 CoDeSys V2. 3 中 有 所 不 同 ， 如 下 所 述 。 

Persistent 变量 只 能 在 特定 的 “Persistent 变量 ”对 和 象 类 型 全 局 变量 列表 中 声明 ， 这 一 类 
型 是 指定 一 个 应 用 的 。 每 一 个 应 用 之 中 可 能 只 有 一 个 这 种 列表 。 

注意 : 从 УЗ. 3.0.1 版 开始 用 “VAR GLOBAL PERSISTENT” 声 明 , 这 与 “VAR ` 
GLOBAL PERSISTENT RETAIN” =} “VAR GLOBAL RETAIN PERSISTENT” 声明 方法 等 效 。 

与 Retain 变量 一 样 ，Persistent 变量 也 存储 在 一 个 独立 的 内 存 区 中 。 

例如 : 

VAR GLOBAL PERSISTENT RETAIN 

iVarPersl : DINT; ( x* 1. Appl 中 的 Persistent + Retain 变量 * ) 
bVarPers: BOOL; ( * 2. Appl 中 的 Persistent + Retain 变量 * ) 

END VAR 

注意 : 目前 只 有 全 局 Persistent 变量 可 以 这 样 。 

目标 系统 必须 提供 一 个 独立 的 存储 空间 来 保存 每 一 个 应 用 的 Persistent 变量 列表 。 

每 一 次 重新 装载 应 用 时 ，PLC 中 的 Persistent 变量 列表 将 与 工程 中 的 列表 核对 。 此 时 通 
过 应 用 的 名 称 识别 PLC 1. а. 中 的 列表 。 一 旦 两 者 不 一 致 ， 将 会 提示 用 户 重 新 初始 化 应 用 中 
所 有 的 Persistent 变量 。 这 种 错误 可 能 是 由 于 对 已 经 存在 于 列表 中 的 声明 进行 重 命 名 、 移 除 
或 其 他 操作 造成 的 。 

用 户 只 能 在 列表 的 末尾 添加 新 的 声明 。 在 下 装 过 程 中 ， 这 些 声 明 将 会 被 识别 为 “新 ” 
声明 ， 而 不 会 造成 整个 列表 的 重新 初始 化 

表 6-2 保持 型 变量 的 行为 概述 表 









































x 一 保持 原 值 一 = 被 初始 化 

















VAR PERSISTENT 
after Online commandl VAR VAR VAR VAR RETAIN PERSISTENT 
| 在 线 命令 2 

KIERMES en EE VAR PERSISTENT RETAIN 
Reset Warm < application > 

/= 人 — x x x 
热 复位 
Reset Kalt < application > — — x x 
Reset Ursprung < application > = == = == 
Download < application > 
下 装 Е Е б i 
Online Change < application > е У " " 
在 线 修改 
Reboot PLC ЕЕ 3 u У 
重新 启动 PLC 
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6.3 数据 单元 类 型 (раа Unit Type) 


6.3.1 数组 变量 (Array) 
e 最 大 为 3 维 。 
e 声明 语法 结构 : 
变量 : ARRAY[0…X]OF 类 型 。 
e 自动 声明 启动 数组 器 导 ， 如 图 6-11 所 示 。 





图 6-11 数组 的 目 动 声明 问 导 


图 6-12 所 示 : 具有 3 90, 9 行 的 2 维 数组 。 


Prg_2 [PLCWinNT: Plc Logic: Application] | 


1 PROGRAM Prg 2 


2 У 
4 result:WüRD; 
5 ЕН VAR 


6 







单元 访问 result:sarrayl [2,8]; 





6-12. 2 维 数组 的 元 素 分 布 


采用 数组 俩 置 的 间接 寻 址 如 图 6-13 所 示 。 
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P Array Offset [MyController: PLC Logic: Application] | 


MyController.Application.Array Offset 





= d arMyArray ARRAY [0..9] OF WORD 
$ arMyArray[0] WORD Ü 
@ arMyArray[1] WORD 0 
$ arMyArray[2] WORD Ü 
$ arMyArray[3] WORD Ü 
$ arMyArray[4] WORD 44 
$ arMyArray[5] WORD Ü 
$ arMyArray[6] WORD Ü 
Ф arMyArray[7] WORD Ü 
Ф arMyArray[8] WORD 0 
$ arMyArray[9] WORD Ü 
»[ndx — 7] INI 1 
$ wElement WORD 44 





Ü 
umm — | сиыр 


图 6-13 数组 的 间接 寻 址 
6.3.2 结构 变量 
结构 变量 (Structure) 束 像 我 们 把 人 群 按 家 族 、 组 织 、 爱 好 划分 为 一 个 个 群体 一 样 。 当 
我 们 感 兴 趣 一 个 群体 或 一 个 家 族 时 ， 我 们 就 可 以 单独 用 这 个 群体 或 家 族 的 一 个 名 字 来 找到 这 
个 名 下 的 所 有 成 员 。 例 如 : 如 图 6-14 所 示 ， 在 MyStruct 名 下 ， 有 各 种 不 同类 型 的 变量 , 但 
找到 它们 都 要 通过 MyStruct。 









diPosL eft 
MENFE 


: Read 


长 实数 型 变量 asp 
wStatus 











图 6-14 ”结构 变量 
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在 命名 一 个 结构 变量 时 ， 我 们 要 按 如 图 6-15 Јл Т Mi TAE Н SEA Le 
(Project) FRIR R; 在 添加 对 象 条 目 中 ， 选 择 DUT， 并 写 上 结构 体 变量 名 ; 打开 结构 
体 后 ， 在 声明 区 填写 结构 体 名 下 的 变量 及 类 型 。 





k “+ 


Structure 1 
TYPE Structure 1 : 
STRUCT 
diPosleft:DDNT; 
diPosRight:DINT: 
IrDistance:LREAL; 3 





e 添加 对 象 DUT (1 
e 定义 结构 体 名 ( 
e 加 入 结构 体 元 素 (3) 


图 6-15 ”命名 一 个 结构 变量 的 步骤 


编写 完成 后 ， 就 形成 了 在 这 个 结构 体 下 的 一 组 或 一 个 群体 的 变量 。 这 个 群体 的 代言 就 是 
结构 体 名 。 当 在 某 一 个 程序 组 织 单元 РОО 中 ， 要 用 到 这 组 变量 时 ， 我 们 就 可 以 在 POU 的 变 
量 声明 区 中 把 某 一 变量 声明 为 这 个 结构 体 ， 然 后 这 个 变量 就 可 以 访问 结构 体 变 量 下 的 元 
A. 

911: 在 编写 一 个 程序 组 织 单元 时 ， 首 先 声明 变量 为 编辑 好 的 结构 体 变量 (1) 即 声明 
变量 tooldata 为 结构 变量 structure. _1， 如 图 6-16 所 示 。 然 后 在 程序 编辑 区 应 用 结构 体 变量 
时 ， 先 写 出 结构 变量 tooldata， 然 后 在 其 后 加 “. ”， 就 引导 出 结构 体 下 的 所 有 元 系 (2). 
































1 PROGRAM Prg 3 

3 VAR 

à tooldata:structure 1; 1 
5 position:INT; 

6 


status 1:WURD; 


position:-tooldata.diPosleft; 





z status_l:=tooldata. 





图 6-16 ”一 个 结构 体 变量 下 的 所 有 元 素 
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$42: 在 实际 电动 机 轴 的 运动 控制 中 ， 这 个 电动 机 轴 可 以 做 寻 原 点 运动 ， 也 可 以 做 速度 
运动 ， 也 可 以 做 定 长 运动 以 及 电子 齿轮 、 电 子 凸 轮 等 。 因 此， 我 们 就 可 按 电动 机 轴 运 动 类 型 
划分 ,假设 在 这 个 案例 中 ， 这 个 电动 机 轴 AxisInterfaceType iz 3 种 类 型 运动 ， 即 寻 原 点 
Home; 速度 运动 Velocity， 及 定 长 运动 Position。 我 们 创建 的 结构 体 名 为 AxisInterfaceType， 
如 图 6-17 所 示 。 





Add 娄 据 单元 类 型 


Фо ”创建 新 的 数据 单元 类 型 


Лейн (М): 


[axisinterfaceTypel 


一 类 型 (T) 

е 结构 (5) | 
Г 扩展 (tx): | | 

C Z(E) 

C £8 Q) 


dE ES (B): | 


C 联合 (U) | 











图 6-17 创建 一 个 名 为 AxisInterfaceType 的 结构 变量 





打开 后 的 编辑 框 和 设备 显示 如 图 6-18 所 示 。 


文件 编辑 视图 工程 编译 ER Ойу 工具 窗口 帮助 





Ы 8 à m ox dà 6 9% 6 6 m= Жү; | 
设备 md | °з AxisInterfaceType | 
- ] £MCOSBdemo 1| ТҮРЕ àxisInterfaceType : 
= MyController (LMCOSS8LF4250) 2 STRUCT 
= 8) PLC 3| END STRUCT 
= о Application 4 EHD TYPE 
(y caMi 5 " 


Фо AxisInterfaceType (STRUCT) 


图 6-18 打开 编辑 结构 变量 


+ 


对 结构 体 进 行 编辑 ， 把 元 系 寻 原点 Home, 、 速 度 运 动 Velocity 及 定 长 运动 Position 加 入 结 
构 体 中 ， 如 图 6-19 所 示 。 


жож 数据 类 型 . 19 





as AxisInterfaceType | 
1 TYPE AxisInterfaceType : 
= 2 STRUCT 
3 Ноше:НошеТуре; 
4 Vel :VelocityType: 
5 Pos :PositionType; 
& END STRUCT 
7 END TYPE 
8 





图 6-19 ”编辑 结构 体内 元 素 组 成 


同 理 ， 再 分 别 建立 HomeType, VelocityType, PositionType 的 结构 变量 如 下 。 
在 编辑 HomeType 结构 变量 时 ， 我 们 看 一 下 ， 我 们 在 这 个 结构 体 下 都 需要 什么 元 素 。 
寻 原 点 功能 块 如 图 6-20 所 示 。 





MC Home LXM 
< AxisAxis Ref LXM ВОО! Done 
ExecuteBOOL BOOLBusy 
Position DINT BOOLCommandAborted 
HomingModeU/NT BOOLError 
VHomeD/NT 


VOutHomeD/NT 
POutHomeD/NT 
PDisHomeD/NT 


图 6-20 Jm BEER 


这 样 ， 我 们 知道 这 个 功能 块 的 输入 和 输出 变量 定义 如 下 。 
INPUT 

Axis; Axis Ref LXM; 

Execute: BOOL; 

Position: DINT; 

HomingMode: ОМТ; 

VHome: DINT; 

VOutHome: DINT; 

POutHome: DINT; 

PDisHome: DINT; 

OUTPUT 

Done: BOOL; 

Busy; BOOL; 

CommandAborted: BOOL; 

Error: BOOL; 

把 变量 复制 到 寻 原 点 结构 体 下 ， 如 图 6-21 所 示 。 
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p da: HomeType | ?* VelocityType Е: PositionType 


=] LMCOSBdemo vjs 1| TYPE HoneType : 
--[3EJ MyController (LMCOS8LF4250) = 2 STRUCT 
= 8) рс 3 //INPUT 
= Ӧ Application 4 Àxis : Ахіз Ref LXM ; 
e САМІ 5 Execute:BOOL ; 
Фо AxisInterFaceType (STRUCT) 6 Position:DINT ; 
M HomeType (STRUCT) 7 HoningMode:UINT; 
Š PositionType (STRUCT) 8 WHome:DINT; 
Structure 1 (STRUCT) 3 VOutHome :DINT ; 
re traffic_signal (ENUM) 10 POutHome:DIHT; 
Êg velocityType (STRUCT) 11 PDisHone:DINHT; 
@ сл 12 
| 库 管理 器 13| //OUTPUT 
8] CANopen motion (PRG) = l4 
a) motion (PRG) 15 Done:BOOL ; 
*-[£] Pou src (PRG) 16  Busy:BOUL; 
[E] POU (PRG) 17  Commandàborted:BOUL.; 
Е] Pou 1 (PRG) 18  Error:BOUL; 
[Ë] POU Pointer (PRG) 19 
= (E 任务 配置 20 END STRUCT 
{2 MAST 21 END TYPE 
: Mà aim гатла сз га 
图 6-21 ”编辑 寻 原 点 HomeType 结构 变量 下 包含 的 元 素 


速度 运动 功能 块 如 图 6-22 所 示 。 


MC MoveVelocity LXM 


<> AxisAxis Ref LXM BOOLInVelocity 
ExecuteBOOL BOOLBusy 
VelocityDINT BQOLCommandAborted 





图 6-22 速度 运动 功能 块 


这 样 ， 我 们 知道 这 个 功能 块 的 输入 和 输出 变量 定义 如 下 。 
INPUT 

Axis; Axis Ref LXM; 

Execute: BOOL; 

Velocity: DINT; 

OUTPUT 

InVelocity: BOOL; 

Busy; BOOL; 

CommandAborted: BOOL; 

Error: BOOL; 


把 变量 复制 到 速度 运动 结构 体 下 ， 如 图 6-23 所 示 。 


$63 数据 类 型 


: 121 - 





设备 








= [5 LMCOSBdemo ^ 1 TYPE VelocityType : 
= PEJ MyController (LMCOS8LF4250) - 2 STRUCT 
3-H) рс 3 //INPUT 
- Ӧ Application i Axis : Axis Ref LXM ; 
A САМІ 5 Execute:BOOL ; 
Pg axisInterfaceType (STRUCT) 6  Velocity:DINT ; 
P? HomeType (STRUCT) g 7 
Pt PositionType (STRUCT) 8 //OUTPUT 
Фо Structure 1 (STRUCT) 9 InVelocity :BOOL; 
re traffic_signal (ENUM) 10 Busy:B00L : 
9 velocityType (STRUCT) 11  Commandàborted:BOOL.; 
- GVL 12 Error:BOUL; 
@ 库 管理 器 13 
加 CANopen motion (PRG) 14 EHD STRUCT 
2] motion (PRG) 15 END TYPE 
*-[£] PoU SFC (PRG) 16 


图 6-23 ”编辑 速度 运动 VelocityType 结构 变量 下 包含 的 元 素 


定 长 运动 功能 块 如 图 6-24 所 示 。 





MC_MoveRelative_LXM 


< AxisAxis Ref LXM 





BOOLBusy 


BOOLCommandAborted 





E624 定 长 运动 功能 块 


这 样 ， 我 们 知道 这 个 功能 块 的 输入 和 输出 变量 定义 如 下 。 
//INPUT 

Axis; Axis Ref ТАМ; 
Execute: BOOL; 
Distance: DINT; 

Velocity; DINT; 

// OUTPUT 

Done: BOOL; 

Busy; BOOL; 
CommandAborted: BOOL; 
Error; BOOL; 


把 变量 复制 到 定 长 运动 结构 体 下 ， 如 图 6-25 所 示 。 
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e ~g HomeType | Фә VelocityType | УФ PositionType E 
= D £MCOSBdemo ЫЕ: 1 TYPE PositionType : 
= EJ MyController (LMCOSSLF4250) = z STRUCT 
= 80 рс 3 // INPUT 
- o Application i Axis : Axis Ref LXM ; 

Qi CAM1 5 Execute:BOOL ; 

" M AxisInterfaceType (STRUCT) 6 Distance:DINT ; 

-P$ HomeType (STRUCT) ?  Velocity:DINT ; 
© [PositionType (STRUCT) 8 
A? Structure, 1 (STRUCT) 3  // OUTPUT 

Фо traffic signal (ENUM) 10 Done:BOOL : 
rg VelocityType (STRUCT) 11 Busy:BOOL ; 
ә GYL 12 CommandAborted:BOUL ; 
Ё 库 管理 器 13  Error:BOOL: 
8] CANopen motion (PRG) - 14 
[Ø] motion (PRG) 15 END STRUCT 

+ |Z] Pou src (PRG) 16 END TYPE 
[š] POU (PRG) 17 
POU. 1 (PRG) 
гъ з 





图 6-25 编辑 定 长 运动 PositionType 结构 变量 下 包含 的 元 素 


这 样 一 来 ， 当 要 编辑 一 个 运动 控制 程序 时 ， 在 变量 声明 区 ， 我 们 定义 一 个 轴 控 变量 d3 








AxisInteface 时 ， 把 它 定义 为 结构 体 变 量 AxisInterfaceType, ， 如 图 6-26 所 示 。 


9 


HomeT ype | 9 velocityType 


2 


PositionType . ај CANopen motion L 














l PROGRAM САНореп motion 

= 2 VAR 
3 d3 home: MC Home LXM; 
4 d3 AxisInterface:AxisInterfaceType: 
5 
6 END VAR 
7 

4 

图 6-26 声明 一 个 变量 为 已 编辑 完 的 结构 变量 
当 运 动 模式 为 寻 原 点 时 ， 在 变量 “. ”后 级 选择 Home, WE 6-27 所 示 。 








图 6-27 结构 变量 的 首 层 导 出 





fr Home“. ”后 级 出 现 更 多 变量 元 素 ， 选 择 对 应 的 即 可 ， 如 图 6-28 所 示 。 
最 后 ， 我 们 规范 定义 了 所 有 变量 ， 如 图 6-29 所 示 。 
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— di Auisinteriace Home Comm ў} 
13 Assinterace Home Епо ` 





图 6-28 ”结构 变量 的 第 二 层 导 出 


d3_home 







| d3 MwsineaceHomeFoston — Ë — — 
L...d3 Pwesinterface.Home.HomingMode ___ |— 
.. di AwsintefaceHomeVHome — p —— 








[— $3 Risinieface Home Done | 





um 


















图 6-29 清晰 的 寻 原 点 变量 


并 上 且 ， 我 们 可 以 在 程序 中 给 这 些 变量 赋值 。 比 如 给 轴 Axis 赋值 d3 _ Axislnterface. Home. Axis: 
=d3， 即 运动 轴 为 3， 是 你 在 人 硬件 组 态 时 配置 好 的 ， 如 图 6-30 所 示 。 
Ttf 
= (5l LMCOSEdemo ` 
= MyController tLMCOSS8LF4250) 
= Bl ріс 
* o Application 
让- 专家 
H-S TMS 
-S Ethernet 
a їт# 
'& CANO 
z tH CANopen. Performance (CANopen Performance) 
t d3 (Lexium 32 А) 
{ dá (Lexium 32 A) 
а САМІ 
=. softMotion General Drive Pool 
-人 а1 (5м Drive Virtual) 
@? d2(SM Drive Virtual) 








+ 


图 6-30 ”硬件 组 态 好 的 电机 轴 
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当 你 又 加 一 个 轴 44 做 寻 原 点 运动 时 ， 你 只 需要 在 变量 声明 区 把 变量 的 声明 再 复制 一 次 ， 


然后 把 43 THOU 44 _， 如 图 6-31 所 示 。 
?* k HomeType ] of ' VelocityType | e - PositionType [8] CANopen motion Ë 

PROGRAM CANopen motion 
VAR 

d3 home: MC Home LXM; 

d3 AxisInterface:AÀxisInterfaceType: 

34 home: MC Home LXM; 

d4 AxisInterface:AxisInterfaceType: 


- Oy 4 бо) гу н 


о фо 


END VAR 


图 6-31 增加 一 个 运动 轴 








在 程序 编辑 区 ， 复 制图 6-29 中 的 程序 一 次 ， 然 后 粘贴 在 程序 编辑 区 ， 如 岁 6-32 所 示 。 


d3 home 


















d3 Axislnterface.Home.Àxis d3 AxisInterface.Home.D one + 





d3_ArxisInterface. Home. Error 





d3 Axislnterface.Home.HomingM ode E i Error 





d3_home 

























- HomingMode Error 

L —JHoms 

[—]VüutHome 
d3 Awislnterface.Home.PÜutHome POutHome 


d3 AxisInterface.Home.PDisHome E PDisHome 


d3 Awislnterface. Home.Error 













图 6-32 复制 粘贴 后 的 程序 





然后 利用 编辑 菜单 中 的 查找 & 蔡 换 ， 如 图 6-33、 图 6-34 所 示 ， 把 复制 程序 块 中 的 d3 


BMN dA _。 







М 676 Pe zt 
i 
з 
4 
5 
| ! 
Di ena O 
CurHF3 | 
自动 声明 .,， Shift+F2 | 查找 前 一 个 (РТЖ)  Culeshft«F3 








图 6-33 ”编辑 菜单 下 的 查找 & 替换 


d3 Axis|nterface.Home.Execute — d3 AxisInterface.Home.Busy (3) 
d3 AxisInterface.Home.Position = iti Command&borted Г d3 AxisInterface.Home.Comm, g- borted 


MC Home LXM # 
d3 AxisInterface.Home.Axis Axis Done d3 AxisInterface.Home.Done 
d3 AxisInterface.Home.E xecute 十 Execute Busy — d3 Axislnterface.Home.Busy : (8) 
d3 Axislnterface.Home.Position Position Commandborted = 9З Axislnterface Home Comme Aborted 
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点 击 替 换 ， 则 替换 一 步 一 步 进行 ， 直 到 把 复制 的 功能 块 中 的 d3 _ 替 换 完毕 ， 如 图 6-35 
所 示 。 这 里 要 注意 : 不 能 点 击 全 部 替换 。 轩 一 | ! 
然后 ， 在 赋值 程序 中 对 新 变量 也 进行 | 查找 内 容 m B x] атр | 
复制 ， 替 换 即 可 。 例 如 : 复制 一 条 命令 | 800) [e 了 | semp | 












x 











d3  AxisInterface. Home. Axis; = 43; 把 d3 [Г māc) Г 向 上 搜索 (u) 替换 (R) | 

替换 为 44,44 _ AxisInterface. Home. Axis: Pee Г 使 用 规则 的 表达 式 (e) — 全 部 蔡 换 (8 
е онр Ше аа 

= 时。 当 运动 模式 为 速度 运动 时 ， 调 入 速 | - э = а 

度 运动 功能 块 ， 在 变量 声明 区 增加 一 条 对 oma 

功能 块 名 d3 velocity 的 声明 ， 如 图 6-36 图 634 ”字符 替换 

所 示 。 


d3_home 














4 一 е m 
| d3 Awislnterface.Home.Axis — | | — d3 Axislnterface.Home.Done į 
d3 AxisInterface. Home.Àxis Done E d3 AxisInterface.Home.D one [2 


一 Awisinterace Home Posiion — |— — 
[dj АмыїпейасеНотеУНоте — F 


Busy d3 AxisInterface.Home.Busy 
CommandAborted 一 一 d3 Axislnterface.Home.Comm 41 Aborted 
Error d3 AxsisInterface.Home.Error 















Done 04 AxisInterface.Home.Done > 
Busy 一 一 d4 AxisInterface.Home.Busy г (8) 

Commandé&borted == d4 AxisInterface. Home Comme Aborted 
Error d4 Axislnterface.Home.E пог 















VHome 

VOutHome 
PüutHome 
PDisHome 











图 6-35 ”编辑 好 的 程序 














73 velocityType | 
1 PROGRAM CANopen motion 
z 2 VAR 


PositionType y ^mi CANopen motion Ë 













d3 home: MC Home LXM; 
d3 AxisInterface:AxisInterfaceType; 
34 home: MC Home LXM; 
d4 AxisInterface:AxisInterfaceType: 


(m & ú 


d3 velocity: MC MoveVelocity LXM; 
END VAR 


i: 0) ы M 





d3 velocity 0) 
MC MoveVelocity LXM 


Commandáborted 
Error 





图 6-36 ”新 增 功 能 块 及 声明 
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这 时 在 变量 “. ”的 后 级 选择 Vel, ТЕ Vel ". ”的 后 缀 选择 相对 应 变量 ， 如 图 6-37、 图 
0-38 所 示 。 


d3 velocity 
MC MoveVelocity LXM 




















d3 AxisInterface. Vel Axis Axis 


d3 Axislnterface. Vel. Execute 
13 Axislnterface] 






Velocity CommandAborted 
Error 






图 6-37 ”打开 表层 变量 选择 














33 Ах nier ace Ve 
| AxisInteríace Vel] 





图 6-38 ”打开 第 二 层 变量 选择 


最 后 ， 我 们 规范 定义 了 所 有 变量 ， 如 图 6-39 所 示 。 





g HomeType | 2 VelocityType ] g PositionType у [а CANopen motion | 
PROGRAM CÀNopen motion 
VAR 
d3 home: MC Home LXM; 
d3 AxisInterface:AxisInterfaceType; 
dà home: MC Home LXM; 
d4 AxisInterface:àxisInterfaceType: 





d3 velocity: MC MoveVelocity LXM; 


i о ыш Ow Qm & б) г) н 


8 
B, 


^ 
= 
o 
| 
> 
4 
|> 






















е : е = | 
d3 AwisInterface.Vel.Axis d3 AwisInterface.Vel.InVelo 
d3 AxisInterface. Vel Execute mB Execute Busy — d3 AxisInterface. Vel Busy a 3 
d3 AxisInterface. Vel Velocity Velocity Command&borted === d3 AxisInterface.Vel.Com [4 borted 
d3 Axislnterface. Vel Error 











Error 








图 6-39 ”对 速度 运动 的 程序 编辑 


并 且 ， 我 们 可 以 在 程序 中 给 这 些 变量 赋值 。 比 如 给 轴 Axis 赋值 d3 _ AxisInterface. Vel. Axis; = 
d3， 即 运动 轴 为 3 ， 是 你 在 硬件 组 态 时 配置 好 的 。 

与 编辑 寻 原 点 功能 块 一 样 ， 我 们 也 可 以 通过 复制 ， 粘 贴 ， 再 替换 ， 编 辑 出 更 多 轴 的 速度 运 
动 。 也 可 以 用 同样 的 方法 ， 编 辑 出 更 多 轴 的 定 长 运动 。 从 这 个 案例 可 以 看 到 结构 体 变量 对 编程 
和 程序 带 来 的 益处 。 也 就 是 说 : 结构 体 这 种 编程 架构 ， 不 仅 对 编程 技巧 有 所 研究 ， 而 且 对 程序 
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开发 的 未 来 也 包含 有 哲学 方面 的 思考 。 它 使 每 次 编程 都 建立 在 已 有 的 经 验 之 上 ， 不 断 构筑 向 上 
发 展 的 大 厦 ， 使 之 日 趋 完善 。 而 不 是 结构 体 的 编程 在 开发 新 项 目的 时 候 总 是 推倒 重 来 ， 总 是 在 
失去 原 有 的 经 验 和 成 熟 工 艺 的 情况 下 ， 使 每 一 次 的 开发 都 成 为 新 的 探索 。 这 无 疑 增 加 了 风险 和 
时 间 。 而 在 程序 设计 和 规划 上 就 像 一 个 好 的 作家 ， 他 不 仅 是 熟识 一 种 语言 ， 更 是 能 把 这 种 语言 
组 织 成 好 的 文章 。 不 仅 能 使 自己 看 履 ， 更 重要 的 是 使 别人 看 懂 。 程 序 员 也 是 一 样 。 


6.3.3 WWA im (Enumeration) 


Bode HR Z FITR A ш HR АЧЫ Р хе Y Жк АЫ AE bi ERANA Eo BEE 
POU 之 内 声明 枚 举 值 ， 枚 举 值 仍然 可 以 在 整个 工程 范围 内 被 识别 。 用 户 可 以 通过 添加 对 和 象 
对 话 框 建立 “DUT” 对 象 来 创建 一 个 枚 举 。 

注意 : 与 CoDeSys V2.3 不 同 的 是 ， 必 须 使 用 “TYPE” 才 能 进行 局 部 枚 举 声明 。 

语法 结构 : 

TYPE < 标识 符 >:( <Enum 0»5,«Enum 1>,…,<Enum n») < 数据 类 型 >; 

END TYPE 

< 标识 符 > 变量 可 以 代表 枚 举 值 < Enum > 并 被 初始 化 为 第 一 个 值 。 这 些 值 与 所 有 
的 数字 类 型 兼容 ， 也 就 是 说 可 以 像 使 用 整形 变量 一 样 对 其 进行 操作 。 您 也 可 以 把 数 x 赋 给 这 
个 值 。 如 果 在 声明 中 枚 举 值 没有 被 初始 化 为 指定 的 值 ， 那 么 将 从 0 开始 递增 依次 进行 初始 
化 。 请 确保 初始 化 时 的 初始 值 在 内 部 元 素 中 递增 。 运 行 时 将 会 检查 这 些 值 的 有 效 性 。 

例如 ， 我 们 建立 一 个 枚 举 变量 如 下 。 

1) 沃 加 数据 单元 类 型 DUT， 如 图 640 所 示 。 

文件 ”编辑 视图 | 工程 d CR ”调试 观察 ТА 窗口 m 












































Rl 5 s] ЖНЖ |€ Application... # o 
设备 Cy. CAM Table... 
" = равне é CNC settings... 
= (Si) MyController 
s il p.c б СМС... 
-© л] (auf н] DataLogManager... b 
e 8] 程序 姐 织 单元 .. L: 
ë H TRA Y 持续 变量 .,， 
8) 导出 . ed рз... 
"lt. 、| d) змат. 
къ 专家 Use 大 容量 存储 Pre 
а те 7—]8) яш. 
`% Ethernet а) 视图 管理 器 .， 
тени 2; валам 
* САМІ CJ TEAR 
+ "à SoftMotion General Drive Pool (] Bub 
8] 用 于 隐 合 检查 的 POU.， 
Cl 重新 定位 表 ..… 
En) а 


图 6-40 选择 添加 DUT 
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2) 命名 一 个 枚 举 变量 名 ， 并 选择 枚 举 ， 如 图 6-41 所 示 。 
Add 数据 单元 类 型 





Q e ”创建 新 的 数据 单元 类 型 





PRIN): 
[traffic за 
-类 型 (T) — 一 一 一 
C 结构 (5) 

Frxmo:| | — ` Z] 

(« BAE) 

C Ж (А) 

基本 类 型 (6): > | 


C 联合 (U) 














取消 
图 6-41 选择 枚 举 


3) 打开 枚 举 编辑 ， 如 图 6-42 所 示 。 
文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 工具 窗口 ”帮助 
= & 048 (X dA Em i-[] Fn Ob. „ш 






= 2) LMCOSBdemo X 1 ТҮРЕ traffic signal : 
= 8) MyController (LMCOS8LF4250) ü c| t 
= 8) ріс 3 enum member := 0 
- o Application 4 у; 
@ CAMI 5 END TYPE 
© Structure, 1 (STRUCT) 6 


re traffic signal (ENUM) 

#@ ca 

@ 库 管理 器 
*-[£] Pou sFc (PRG) 

[Ë] Pou (PRG) 

[E] POU Pointer (PRG) 
- 4 任务 配置 

{2 MAST 


图 642 打开 枚 举 编辑 


4) 编辑 枚 举 变量 下 的 元 素 ， 如 图 643 所 示 。 
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文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 观察 工具 ЫП #8 
PN ETN TEP OCON TR N T N EEE 
设备 v I X id: Structure 1. У traffic signal | 








=l tMCOSBdemo = 1 TYPE traffic signal : 
= ПЕ MyController (LMCOS8LF4250) 2 | red,yellow,green:-10); 
= Bl e.c 3| (= DREA red-0, yellow-1, green-i0 ¿(493522 INT *) 
z Le Application 4 EHD TYPE 
(Q, самі 5 Е 


© structure, 1 (STRUCT) 
Ф traffic _signal (ENUM) 


*-[£] Pou sFc (PRG) 
|Ë] POU (PRG) 
Е] Pou. Pointer (PRG) 
= 任务 配置 
-SÈ мат 





图 6-43 编辑 枚 举 值 





5) 在 程序 中 声明 一 个 变量 为 一 个 枚 举 体 ， 并 在 编程 区 调用 这 个 枚 举 体 变量 ， 如 图 6-44 


所 示 。 
文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 工具 ЕП #8 

Ы S Q Q % Вз &\ X dA m а ьа 
设备 Фе Structure 1 Fe traffic sianal 







= l LMCOSBdemo - 1 PROGRAM POU 1 
= MyController (LMCOSBLF4250) = 2 VR 
= Bl ріс 3 traffic sig:traffic signal; 
= Ӧ Application 4 condition:INT; 
@ самі 5 
-Ê$ structure, 1 (STRUCT) 6 END VAR 
| 2 traffic signal (ENUM) 7 li 





库 管理 器 
POU_5FC (PRG) 


@ 
x] 
[š] POU (PRG) 





IF condition-1 THEN 
traffic sig:-condition; 
END IF 


(m 4 б) N BL 


- 2 tts Bom 
© Ma5T 
图 6-44 在 程序 中 调用 枚 举 变 量 
6) 执行 程序 仿真 ， 当 condition 为 “0” 时 ,条 件 不 满足 ，traffic _ sig 保持 初始 值 ， 
“0”， 如 图 6-45 所 示 。 
Structure 1 | ?:* traffic signal pou” |=] РОШ 1 | s MAST > MAST | 


MyController.Application.POU_1 
表达 式 | 类 型 | 18 
Ф traffic sig TRAFFIC SIGNAL red 
Ф condition INT Ü 

















G 








IF condition| 0 上 上 1 THEN 
traffic sig| red  []-condition| 0 |; 


END IF 


m 4 об) [9 P 


[RETURN] 


图 6-45 仿真 程序 (一 ) 


Bp 
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Mf condition 为 “1” 时 ， 条 件 满足 ，traffic sig 被 赋值 为 “1”，traffic sig 为 yellow, HR 
图 6-46 所 示 。 


My¥Controller.Application.POU_1 
表达 式 Е | 类 型 jJ t8 


Ф traffic sig TRAFFIC SIGNAL yellow 
Ф condition INT 1 


IF condition| 1 |1 THEN 


traffic sid yellow | =condition[ 1 |]; 


END IF 


m o OQ N P= 


RETURN 


图 646 仿真 程序 (二 ) 


枚 举 类 型 的 名 称 可 以 〈 作 为 范围 操作 符 ) 用 来 确定 需要 访问 的 枚 举 常量 。 因 此 ， 您 可 
以 在 不 同 枚 举 中 使 用 相同 的 常量 。 

例如 : 

定义 两 个 枚 举 : 

TYPE COLORS 1: (red, blue); 

END TYPE 

TYPE COLORS 2: (green, blue, yellow); 

END TYPE 

fr POU 中 使 用 枚 举 值 Blue: 

声明 ， 

colorvarl : COLORS 1; 

colorvar2: COLORS 2; 

实现 : 

可 以 这 样 使 用 : 


colorvarl : = colors 1. blue; 











colorvar2: = colors 2. blue; 

不 能 这 样 使 用 ， 

colorvarl : = blue; 

colorvar2 : = blue; 

还 可 以 明确 指定 枚 举 所 指向 的 数据 类 型 (默认 类 型 是 INT) 。 
例如 : 

需要 将 枚 举 BigEnum 的 数据 类 型 指定 为 DINT: 

TYPE BigEnum: (yellow, blue, green: =16#8000) DINT; 
END TYPE 
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6.4” 带 有 物理 地 址 的 变量 
1. 控制 器 变量 的 物理 地 址 


在 控制 融 中 ， 经 常 使 用 的 符号 如 下 ， 它 们 代表 了 使 用 的 功能 和 地 址 分 布 状态 。PLC 地 址 
定义 及 分 布 如 图 6-47 所 示 。 


输入 
ee а 物理 输入 点 (传感器 ) 


输出 
一 一 一 【输出 驱动 ) — 物理 输出 点 (执行 器 ) 


%м‹0.7 моо 


EA узмем 





AN %M, %MW and %MDW 变量 
占用 相同 存 情 空间 


图 6-47 PLC 地 址 定义 及 分 布 


地 址 语法 表示 
enr '9"' 
e 功能 区 -前 级 
ei 输入 
e Q 输出 
e M 存储 单元 区 
| 
ex 位 
e B т (8 (1) 
ө үү 字 (16 位 ) 
e D NF (32) 
例如 : 


%IW215 = 输入 字 215 

9o QX3.1 = 输出 字 节 3 的 第 一 位 

% MD48 = 双 字 48 存储 单元 

2. VO 映射 

设备 配置 对 话 框 (设备 编辑 器 ) 被 命名 为 “< 设备 类 型 >1O 映射 (例如, “DP- 模 块 
ГО 映射 ” ) 。 它 用 来 在 工程 变量 上 映射 PLC， 也 就 是 为 应 用 程序 的 变量 分 配 设 备 输入 、 输 出 
地 址 和 存储 地 址 。 
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应 用 目前 操作 的 LO 被 定义 在 PLC 设置 对 话 框 中 ， 如 图 6-48 所 示 。 


= 2) module2 8 | E 
= [m] Pt C (TPMZTBLEDCZ4DT) 
+ 8) PLC Logic 
= "& Embedded Functions 











ЧЛ! HSC (HSC) 


建立 一 个 新 的 变量 


配置 一 个 存在 的 变量 


图 648 1/0 映射 配置 


你 可 以 在 SoMachine 在 线 帮助 文件 中 ， 参 阅 下 列 内 容 : 
LO 映射 信息 ; 

使 用 IO 映射 对 话 框 ; 

强制 L/O 隐 式 变量 。 

3. 关键 字 “AT” 

除了 使 用 L/O 映射 对 话 框 ， 通 过 “AT 声明 ”也 可 以 为 一 个 变量 分 配 一 个 地 址 。 例 如 : 
My input7 AT %1ХО.7; BOOL; 
Trigger 1 AT % МХ2. 2; BOOL; 


这 些 变量 声明 可 以 在 一 个 程序 块 中 或 全 局 变量 列表 中 实现 。 
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7.1 网 关 组 态 


IJ (Gateway) 的 作用 : 网 关 给 了 应 用 者 使 用 计算 机 进入 控制 副 网 络 的 功能 ， 如 图 
7-1 所 示 。 通 常 接 入 的 是 本 地 主 设备 并 且 可 以 扫 摘 接 入 主 设备 的 所 有 其 他 设备 ， 如 图 72 
BIN o 










— 
Runti | 
M Vos | 
— J 
Drive 








图 7-1 网 关 的 作用 


Communication Settings | Applications | PLC settings | Services | Status 


Select the network path to the controller: 
[cateway-i 


- go Gateway-1 
= WM. /0000.5408] 
= W e (M238) SN 82 [0000.5A0B.0001] 
W o XBTGT2330 [0000.5A08.0001.A001] 


图 7-2 扫描 到 主 设备 和 连接 到 主 设备 的 其 他 设备 





网 关 的 路 由 : 如 图 7-3 所 示 ， 接 入 计算 机 可 以 有 两 种 界面 : 一 个 是 USB, 5 ЕИ K 
网 。 当 计算 机 扫描 到 设备 后 ， 地 址 被 显示 在 方 括号 内 ， 如 图 7-2 所 示 。 地 址 也 会 因 路 由 的 拓 
扑 结构 改变 而 变化 。 网 络 站 点 名 也 可 以 作为 地 址 。 

从 图 7-4 可 看 到 ， 站 点 名 和 控制 部 名 不 一 样 。 
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CoDeSys 
 Gatewa 





' Mainnet 1 








РІС | 2 


CoDeSys CoDeSys 
Runtime Runtime | 





' Sub[netO | 


图 7-3 网 关 的 路 由 


"(fj MyController 4b 





Communication Settings | Applications | Files | PLC settings | Services | Status | Information | 





Select the network path to the controller: 


L^ Р! 
+ У P kid Pürietens Gateway-1:00DE.0001 X Set active path | 


+. shkialline1 =- #0 Gateway-1 


+ Sial Line 2 8. лолу 
d К(м2зв) sy 1890f000E.0 


% cin 
网 络 中 站 点 名 
(在 网 络 中 唯一 ) 
















Edit... | 
Device-Name: 
ITM238LFDC24DTSO Delete | 
Target-ID: 
16#101A0111 Resolve address | 
Vendor: Connect gateway | 


Schneider Electric 


Target-Version: Scan network | 
2.0.20.5 






在 项 目 中 的 控制 器 名 





[ Don't save network path in project 
[ Prompt network path at login 
[ Secure online mode 


图 74 网络 中 的 站 点 名 
7.2 应 用 操作 


1. 激活 当前 控制 器 

如 图 7-4 所 示 ， 当 扫描 到 设备 后 ， 上 点击“ 设置 使 用 路 径 (Set active path)”， 然 后 按 
“ALT+F” ， 得 到 站 点 名 和 地 址 显示 变 黑 ， 并 标注 “活动 的 ” (ACTIVE ) 。 当 一 个 项 目下 ， 
连接 多 个 控制 苍 时 ， 在 配置 栏目 或 设备 表 下 ， 点 击 鼠 标 右键 ， 会 出 现 “ 激 活 当 前 应 用 (Set 
Active Application)”， 确 认 后 ， 可 实现 对 激活 控制 名 的 操作 。 激 活 控 制 郑 如 图 7-5 所 示 。 
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o 一 个 项 目下 可 连接 多 个 控制 器 
e 只 能 对 激活 的 控制 器 进行 操作 








图 7-5 Жүнү Pun ИЕ MI PE n y 


2. 程序 的 编译 
在 程序 栏目 下 ， 上 点击“ 编译 ” ， 打 开 编 译 菜 单 如 图 7-6 所 示 。 


© LMCO5Bdemo.project* - SoMachine 






主页 (H) же RS 
文件 dm 视图 工程 | 编译 | ER WAAR IA шп UB 
(a. Гү. ES QE UM , mL чти- 
图 Pou_src |m) Pou |8] РОО 1 ||] РОО Ponter i | 
通讯 设置 | 应 用 | 文件 | 日 志 | PLC 设 置 | 服务 | цова | 状 ; 
给 控制 器 选择 网 络 路 径 : 


——w 
|" de cuori 


图 7-6 打开 编译 菜单 







当 要 编译 一 个 项 目下 的 多 个 控制 器 程序 时 ， 选 择 全 部 生成 ， 当 编译 激活 的 控制 器 时 ， 选 
择 编译 (快捷 键 “Fl1”) ; 当 只 编译 修改 的 部 分 时 ， 选 择 重新 编译 。 离 线 测试 可 选择 生成 代 
码 ; 完成 生成 代码 ， 但 不 用 下 载 ， 可 选择 生成 后 配置 并 可 把 文件 保存 到 计算 机 中 ， 如 图 7-7 
所 示 。 

编译 完 的 代码 下 载 到 控制 器 的 RAM 如 图 7-8 所 示 。 

3. 创建 启动 应 用 

e 调用 生成 代码 到 flash; 
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Browse For Folder 


选择 Machine.Cfg 文件 的 目标 。 


= < ЖН (Е) 
C 95ab890d3ab5676b3fü60F25acc4 
O Active 
由 O bergerlahr 


O book 
(C3) design. case 
由 (3) Еги Pac 
(C3) Lab 
(C3) Marketing 
(C3) motion. control 


mM M -—— -. - t 


图 7-7 保存 配置 文件 





S о M ac h i ne ( PC ) Online | Debug/Watch Tools Window Help 


uH Login Alt--F8 
下 载 应 用 J9 Logout Ctri-Shift--F8 
或 Create boot application 

在 线 变化 USB Mass Storage. . 

Multiple Download... 

Download 
Е Online Change 

Source download to connected device 


Start Ctri--F5 


| Stop Ctri-Shift--F5 


Reset warm 
Reset cold 


Reset origin 





图 7-8 ”编译 完 的 代码 下 载 到 控制 带 的 RAM 


e M238 必须 在 停止 状态 ; 

e 上 电 周 期 ; 

e 程序 代码 从 FLASH 到 RAM, 

创建 启动 应 用 如 图 7-9 所 示 。 

4. 自动 创建 启动 应 用 下 载 

按 如 图 7-10 设 定 后 ， 每 一 次 应 用 更 新 后 ， 登 录 控 制 絮 都 会 完成 自动 下 载 。 
5. 启动 应 用 的 状态 显示 

(1) 在 控制 器 上 的 LED 状态 指示 
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SoMachine (РС) 
Опіпе |Debug/Wath Tools Window Не 
Create Boot Т Login Alt-+F8 
application GÀ Logout Ctrl+5hift+F8 
USB Mass Storage... 


Multiple Download... 

Download FS 

Online Change 

Source download to connected device 
p Start Ctrl+F5 
ш 50р Ctrl+5hift+FS 


FLASH 
EEPROM 





图 7-9 创建 启动 应 用 


= [NJ Mycontroller (LMCOS8LF4250) 
= 81) PLC Logic 






d Cut 
Copy 
З Paste 
XX Delete 


Properties... 









: i Library Manager 
+ [Z Task Configuration 










Properties - Appli: ation [MyController: PLC Logic] 





Common Boot application | Access control | Build | 


[v Implicit boot application on download 
[ Implicit boot application on Online Change 
[v Remind boot application on project close 





| 7-10 Е А SJ s H 


e M238-ERR 灯 慢 闪 (25% ON, 75% OFF); 

e M258/LMC058-RUN 绿色 (RUN) z£r, X ERA (STOP), 
(2) SoMachine 编程 软件 上 的 信息 警示 

信息 警示 如 图 7-11 所 示 。 
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v 0 X 


) | 1 warning(s) | @ 0 message(s) 





Boot Application 






(+) The boot application is different than RAM application. Need to update. 
图 7 -1 1 信息 警示 


系统 变量 PLC R 如 图 7-12 所 示 。 





Expression Comment |T Value 
$ MyConkroler 1, Application PLC Ri wBootProjectstatus PLC R BOOT PROJECT STATUS РС А, BOOT PROJECT STATUS, PLC R DIFFERENT BOOT PROJECT 


图 7-12 系统 变量 PLC R 


6. 源 代 码 的 下 载 和 上 传 

源 代 码 存储 在 控制 硕 的 路 径 为 : /usr Appo 

(1) PST us 

Telus ЛАНГ, АЈА НУТС А, FE КИШ, "ED 7-13 所 示 。 
| 文件 | 编辑 ”视图 “工程 ”编译 c 
ad 保存 工程 Ctrl+S 

工程 另存 为 .… 

工程 存档 , 

导入 Weo-Designer JR В... 








图 7-13 ”离线 下 载 


控制 器 在 线 时 ， 可 采用 打开 在 线 菜单 ， 选 择 下 载 源 代码 到 连接 设备 上 ， 如 图 7-14 所 
示 。 

(2) 上 传 到 计算 机 

控制 器 离线 时 ， 可 采用 打开 文件 菜单 ， 选 择 源 上 传 ， 如 图 7-15 Bro. 

控制 咒 在 线 时 ， 可 打开 控制 器 栏目 下 的 文件 条 目 ， 从 右 侧 控制 器 中 选择 源 代 码 程 序 ， 
传 到 计算 机 中 。 

7. 自动 源 代码 下 载 

如 图 7-16 所 示 ， 打 开工 程 菜单 ， 点 击 工程 设置 ， 进 入 工程 设置 菜单 。 
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文件 编辑 WE 工程 RF | 在 线 | 调试 观察 IA WO ! 
Hé imo: 
设备 1$ O 退出 Ctri+F8 
= i г | 创建 启动 应 用 
- “ 国 MyController [连接 的 ] ( = 
一 xl PLC ХН... 
- ©) Application [停止 SETE... 
@ cami p 
92 Structure, 1 (ST a 
g traffic signal (E 
@ сл тйк + 
REF т 
= 图 POU_SFC (РАС) Ж 
Init, active | 热 复 位 
BA Ini entry 
BÀ Irit _exit 冷 复 位 
À Step0_ac 初始 值 复 位 
рте 从 CSV 文件 恢复 数据 
E Transi 
E Trans2 | 将 数据 保存 到 CSN КЇ... 
图 7-14 在 线 下 载 
fj Pou src | [E] роо | [E] roua | [E] POU.Pomter "(jj MyController | [E] Trans0 | -x 
通讯 设置 | 应 用 Xt | 日 志 | PLC 设 置 | 服务 |uoma| 状态 | 信息: | 
主机 定位 : (O) EMLab z La = 实时 系统 жї: (APP Mr «t 









52 AxisModule Final.project 

52 AxisModule Final v3.1.project 
AntiSloshing HighSpeed Video. avi 

PU) AntiSloshing Video. MOV 
Archive.prj 

$3 АТУ IMC.project 


2 beijing0315, 1.project 
=] cam test.project 
图 Clear. PD3.bat 
cmd.trace 
cmd2.trace 
cmd3.trace 

cmd, homing.trace 
= 


li mc м... 


52 AxisModule Final.PacDrive3.A ... 


beijing0315 1.LMC, PacDrive. Appli... 


gm 
beijingO315 1.LMC, PacDrive.Appli... 
а 


32 bytes 


1.36 MB (1,429,17... 
1.31 MB (1,372,84.. 
195.84 MB (205,3... 
88.85 MB (93,166, ... 
463.48 КВ (474,6... 

2.59 МВ (2,713,25... 
18.42 МВ (19,318,... 


32 bytes 


1.11 MB (1,161,96... 


67.61 KB (69,234... 
294 bytes 


2.25 MB (2,356,52... 
1.09 MB (1,146,74... 


159.25 KB (163,0... 
136.56 KB (139,8... 


4 ^^ PA wm fan 2 





„2013-3-15 14:15 






2013-3-14 9:11 
2013-3-14 11:44 


Application.map 
Application.app 
Application.crc 


Archive.prj 


12.27 KB (12,568 315) 2013-5-10 18:06 
278.76 KB (285,448 S... 2013-5-10 18:06 
20 字 节 2013-5-10 18:06 
2012-12-18 9:20 463.48 KB (474,606 Ж... 2013-5-10 17:29 
2012-12-18 9:07 
2013-5-10 17:29 
2013-3-29 18:08 
2013-4-19 15:35 
2013-4-19 15:35 
2013-4-19 15:39 — 
2013-2-1 13:48 
2010-2-1 9:40 
2013-3-13 18:13 
2013-3-13 18:19 
2013-3-13 18:25 
2013-3-14 9:18 


mmmn А 





4 ат. 


图 7-15 “在线 上 传 


组 态 工 程 设置 如 图 7-17 所 示 。 
在 组 态 工程 设置 框 ， 点 击 附 加 文件 ， 会 弹出 附加 文件 框 ， 如 图 7-18 所 示 ， 选 择 要 下 载 











的 文件 即 可 。 设 置 完成 后 ， 每 当 登 录 控 制 右 时 ， 相 关 文 件 束 会 日 动 下 载 。 


8. 


e 使 用 设 定 
e ^j Hj &ID 


文件 的 后 级 表示 
SoMachine 项 目 文 件 
SoMachine 项 目 备 份 文件 
SoMachine 压缩 文件 


< 文件 名 >. project 

< 文件 名 >. backup 

< 文件 名 >. projectarchive 

< 文件 名 > -USER. opt〈 如 ， 设 置 观察 的 内 容 ) 
< 文件 名 > < 设备 > <ID >. compileinfo 
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S LMCO05Bdemo.project* - SoMachine 


Е , Г] Е 


POU SFC. Tg) Pou [а] Poui [B] POU Poner | G 


1 PROGRAM POU 






- 2 VAR 
3 step_int: TO Інт; 
E a: INT; 
5 b: INT; 
6 
7 ivar : INT; 
8 ref int : REFERENCE TO INT; 














BERRETO 


step int REF= а; (* ##FETstep int fj а 


2] step int :=12; (+ ERT а 971082712 +) 
3 b:sstep int*?; (+ MF? b 89285524 +) 
4| step int REF» b; (* ###fstep int IA } 
5| step int:-a/7; (* MF? b 006 +) 





工程 文件 本 身 一 直 是 源 下 载 存档 的 一 部 分 。 


ЛУ... | 
计时 
C 隐 合 在 程序 下 载 中 
C 在 程序 下 载 时 提示 
C 隐 合 在 创建 启动 工程 中 
© піз 





图 7-17 组 态 工 程 设 置 
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下 载 信息 女 件 
[] 库 配置 文件 
C 所 引用 的 库 
[] 所 引用 设备 
O 视图 配置 文件 





图 7-18 选择 妥 目 动 下 载 的 文件 


e 局 动 应 用 < application >. app 
< application >. cre 


< application >. map 


e ë| А СЇР Archive. prj 
e 通信 组 态 Machine. cfe (界面 设 定 ， 如 .IP 地 址 ) 


7.3 PLC 设置 和 管理 





在 设备 栏目 下 ， 双 击 “MyController” ， 打 开 了 控制 希 的 设置 和 管理 界面 ， 如 图 7-19 所 
不 。 









Чаа mt sz A ә 

w+ dB 视图 工程 编译 ”在线 ”调试 /观察 工具 窗口 ”帮助 
k & o.58 х б a - L1. ES | а. лек 
设备 ~ n x | POU Pointer | [Z] PoU SFC POU” (fj MyController | [8] POUL 
=. J) £MCOSBdemo тї gem 

= Mycontroller (LMCOSSLF4250) 通讯 设置 | 应 用 | 文件 | 日 志 | PLC 设 置 | 服务 | IO 映射 | 状态 | 信息: | 

= Bl ріс 
BAD ханы 给 控制 器 选择 网 络 路 径 : 


@ cami [cateway-1 


P Structure, 1 (STRUCT) 
^ traffic signal (ENUM) 
GYL 
[ 库 管理 器 
ili] motion (PRG) 
= [£] Pou src (PRG) 





= go Gateway-1 
= gh [оооу 
图 LMC258LF4250 @0080F44022E9 [0000.4000.0001] 





图 7-19 TJ RAR HJ АЕ A Td 
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在 这 个 界面 ， 我 们 可 以 看 到 控制 器 的 管理 和 设置 条 目 。 例 如 ， 点 击 “ 通 讯 设置 "， 在 这 
个 条 目下 ， 我 们 可 以 创建 一 个 网 关 ， 扫 描 连接 在 控制 网 络 上 的 控制 器 和 设备 。 点 击 “ 应 
用 ”， 我 们 打开 了 一 个 在 控制 器 上 显示 已 调 入 的 应 用 框 。 在 这 个 界面 ， 我 们 可 以 看 到 运行 的 
程序 ， 也 可 以 删除 一 个 程序 ， 如 图 7-20 所 示 。 





文件 编辑 视图 工程 编译 ER WAAR 工具 ЫП #8 
Ў , qi bh ma 


| POU SFC | 








] POU, "a MyController ПЕ] Pou. 
通讯 设置 应 用 | 文件 | 日志 | PLC 设 置 | 服务 | lo 映射 | 状态 | 信息: 


ХЕРЕС Е ВУЛ (с): 
Application 


设备 "21x 
= [5 LMCOSBdemo ы! 
= MyController [连接 的 ] (LMC058LF4250) | 
- BB рс 
- ©) Application [停止 ] 
@ САМІ 
© Structure, 1 (STRUCT) 
人 traffic signal (ENUM) 
M cv 
Ё 库 管理 器 
[ËB] motion (PRG) 
= [Š] Pou src (PRG) 





POU Pointer | 








图 7-20 打开 应 用 
点 击 “文件 ”， 我 们 束 可 以 在 登录 控制 夯 后 ， 实 现 计算 机 《左边 ) 和 控制 从 (右边 ) 


之 间 的 文件 交换 。 例 如 ， 我 们 可 以 把 编 好 的 CNC G 代码 传送 到 控制 硕 里 ， 如 图 7-21 所 
示 。 


文件 编辑 视图 工程 编译 在 线 调试 /观察 工具 窗口 帮助 

















WE SE EY PA УИ ИГЕКРА 一 - 
设备 xa X (8) POU.Ponte ||£] POU.sFC | [E] РОИ (jj MyController | [š] POU_1 |[2} Transo -X 
= 2) LMCOSBdemo | 
= ©  мусоптойег [Ж#Н] (umcoseLrazso) | 通讯 设置 | 应 用 文件 | 日志 | PLC 设 置 | 服务 | If 映射 | 状态 | 信息: | 
PLC | 实时 系统 “定位: Cal ах 
(Application [运行 ] | - г — 
@ Самі | 


i Structure, 1 (STRUCT) 





Ф traffic signal (ENUM) 














@ <. - 

@ 库 管理 器 07. CNC.project 509.74 KB (521,97... 2013-3-4 17:23 

[8] motion (PRG) 2 axis СМС without, v3.1.project 526.70 KB (539,33... 2013-3-5 12:07 

= 图 POU. SFC (PRG) 8 cam2.cam 97 bytes 2013-3-4 16:11 

El m EUR |E) cnc, circle.nc 86 bytes 2010-4-14 9:32 
[=з Vk wis s] cnc, circle3d.nc 122 bytes 2013-4-26 17:10 
[ES DES А cnc, circle3d1.nc 139 bytes 2013-4-26 15:48 |ж] cnc, circle.nc 865015 2013-4-25 15:32 
P! Stepü dive |E) cnc, circle3d2.nc 153 bytes 2013-4-27 16:57 |F) zzi.nc 1.99 KB (2,042 F... 2013-4-25 15:32 
m A gm |B) cnc cirdleHM.nc 116 bytes 2010-4-14 9:32 в) cnc, circle3d.nc i22: 35 2013-5-9 11:27 
[e өнө |в) cnc, circleHM3d.nc 131 bytes 2013-4-26 17:09 
2 n M ы] CNC 文 件 的 导入 ,docx 604.64 KB (619,14... 2013-3-26 9:49 | 





图 7-21 打开 文件 条 目 ， 实 现 文件 交换 


点 击 “PLC 设置 "， 可 以 对 PLC 的 扫描 任务 和 输入 /输出 对 应 的 应 用 进行 配置 ， 如 图 7- 
22 Вто 
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文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 工具 ЫП #8 
B 8. a d s MES 2 dà 5. VEG EROS CE ьи [ГЕ > | х | P 
Еее, Е] Pou | [Z] POU_sFC / (jj MyController | 



















- [5 LMCOSPdemo 
= [EJ MyController (LMCOS8LF4250) 通讯 设置 | 应 用 | 文件 | 日 志 ”PLC 设置 | 服务 | цовай | 状态 | 信息: | 
T di o Koa aii IO 处 理应 用 : [Application | 
& сам PLC 设 置 


P$ Structure, 1 (STRUCT) 
rg traffic_signal (ENUM) 
GVL 
(M) 库 管理 器 
8) motion (PRG) 


М 停止 时 更 新 IO 


停止 时 的 输出 动作 | 设置 所 有 输出 为 缺 省 值 ~] | 


[ 更 新 所 有 设备 中 的 所 有 变量 





+ |Z] POU_sFC (PRG) 总 线 周 期 选项 一 
POU (PRG) к [mast -] 
POU. 1 (PRG) 








POL Pointer (PRG) 


3 Rib sa 
= decus RDSE | 以 上 一 个 状态 启动 -| 
{2 MAST 


m ^o or dd тчеч 


图 7-22 Xf PLC 进行 设置 


上 点击“ 服务 ”， 可 以 对 控制 器 写 人 实时 时 钟 ， 察 看 设备 标识 ， 例 如 : 固件 版 本 等 ， 如 图 
7-23 所 示 。 





^@ MyController | 


?* PositionType | 


通讯 设置 | 应 用 | 文件 | Ex | PLC 设 置 服务 |1jo 映 射 | 状态 | 信息: | 
一 RTC 配置 


PLC 时 间 
| 读 取 | 








[zols 年 5 月 17 日 = БА | 
По: 31:04 
一 设备 标识 
固件 版 本 ， [2.0.31.15 
引导 版 本 ， [51.15 
协 处 理 器 版 本 ， [p.41 
一 后 配置 
RücE 517828: 


| 读 职 


图 7-23 ”设置 时 钟 








点 击 “状态 ” ， 可 以 看 到 控制 带 在 线 时 的 状态 信息 ， 如 图 7-24 所 示 。 
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文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 观察 工具 窗口 #0 


ыа A ^ T WN suu ua, 9 m. | 
i |. 8] POU Pointer ||£] Pou_sFc |=] Pou” (jj Mycontroller | 一 РОШ 1 | [8% Trans0 -X 
= 1] LMCOSBdemo т 
- [РЕ MyController [连接 的 ] (LMCOSSLF4250) 通讯 设置 | 应 用 | it | 日 志 | PLC 设 置 | 服务 | yoti 状态 |в: | 
- рс 














LMCOSBLF4250 
@ самі 


[i] motion (PRG) 
= -[&] POU. SFC (PRG) 
A Init_active 





图 7-24 WERE ni A Ж 


7.4 WE L/O WAS 





ZO Hl s НЛИЙ Л. Н ЖН, do n] ARA НУ А С: о ЛЧ E] pe Инт E AI 
Алта» АПАКЕ а Ex Ж 1 LA SHIT Ped А, BANA а М t 
配置 意味 着 这 个 点 可 以 有 些 输入 是 延 时 的 ， 用 于 滤波 或 这 个 点 具有 和 锁 存 功能 或 可 以 启动 一 个 
中 断 程 序 。 在 配置 如 图 7-25 所 示 的 M238 控制 着 时 ， 在 设备 栏目 ， 双 击 内 置 WO， 打开 如 图 
7-26 Brzs B I/O 配置 画面 。 








--[3] AA238_ demo - 
a MyController (TM238LFDC24DT) 
= 81 ріс 
= о Application 
M сл. 
| 库 管理 器 
[Ë] PLC. Logic (PRG) 
+ 24 任务 配置 
= % ARE 
u 
Lm HSC (HSC) 
rL; PTO_PWM (PTO_PWM) 
ж. 审 行 线路 1 
tà 审 行 线 路 2 
' CAN 


[kj 7-25 配置 M238 逻辑 控制 器 内 骸 IO 


在 M238 逻辑 控制 器 的 IO 配置 界面 ， 我 们 可 以 看 到 输入 点 的 参数 定义 。 从 图 7-26 可 以 
看 到 ， 在 默认 状态 ， 跳 动 过 滤 融 ( 防 颤 过 滤 ) 是 处 于 失效 状态 的 ， 它 的 激活 取决 于 输入 点 
用 于 锁 存 或 事件 功能 。 也 就 是 说 ,一 个 输入 点 的 防 颤 过 滤 只 有 在 该 点 定义 为 锁 存 或 事件 点 时 
才能 使 用 。 过 滤 时 间 可 以 点 击 应 用 值 的 下 拉 荣 单 来 选择 。 同 样 输入 点 的 功能 定义 ， 可 以 点 击 
应 用 值 框 的 下 拉 菜 单 来 选择 。 在 图 7-26 中 我 们 还 注意 到 ， 只 有 快速 点 具有 锁 存 和 事件 功能 ， 
而 在 普通 点 则 没有 锁 存 和 事件 功能 。 

在 M258 逻辑 控制 右 ，LMC058 运动 控制 器 RUN/STOP 输入 的 定义 在 专家 模板 进行 

ө 专家 模板 1 (DM72F0) —BLOCKO 10.. BLOCKO 15 

ө 专家 模板 2 (DM72FI) 一 BLOCK1 10.. BLOCKI [I5 


















































EA 
第 7 章 在 线 配置 和 组 态 任 务 145. 
文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 工具 ЕП #8 
B s au os En LIT И; oo pa x 
RE zax gri -x] 
= [d м779 demo | 
= [ig] MyController (TM238LFDC24DT) | овоа | ro 映射 | 
snc bo — [ш —  iB| мав еш ия -] ^ 
- o Application = E 输入 
Sur 3.9 10 
@ Fees Ф ён Enumeration of BYTE = 无 毫秒 过滤 值 减少 了 控制 器 输入 上 的 噪声 影响 
[B] PLC. Logic (PRG) ф Um Enumeration of BYTE x x 锁 存 允 许 捕捉 和 记录 幅度 宽度 短 于 榨 制 器 扫描 时 间 的 传 入 脉冲 
* (Ed 任务 配置 $ 事件 Enumeration of BYTE zx 3t 事件 检测 
7-9 内 机 功能 $ 
*$» I0 (IO) $ 运行 /停止 Enumeration of BYTE x x 运行 /停止 输入 可 用 于 运行 或 停止 控制 器 中 的 程序 
am HSC (HSC) Ф п 
rL; PTO. PWM (PTO_PWM) Ф 1 
* ` 串 行 线路 1 9 I3 
* ү 1788 2 Ф 14 
` CAN $ I5 
Ф 16 
Ф 17 
$ xe Enumeration of BYTE x 无 毫秒 “过滤 值 减少 了 控制 器 输入 上 的 噪声 影响 
9 HF Enumeration of BYTE x x 锁 存 允许 捕捉 和 记录 幅度 宽度 短 于 控制 器 扫描 时 间 的 传 入 脉冲 
ф 事件 Enumeration of BYTE b Ж 事件 检测 
$ 
$ 运行 /停止 Enumeration of BYTE zb Ж 运行 /停止 输入 可 用 于 运行 或 停止 控制 器 中 的 程序 
Ф 18 - 
Ф 过 滤器 Enumeration of BYTE pr 无 毫秒 УЕНЫ T fessis. РЕЈА 
Ф 
Ф 
Ф 
钊 运行 /停止 Enumeration of BYTE br x 运行 /停止 输入 可 用 于 运行 或 停止 控制 器 中 的 程序 
$9 I9 
@ no 
Ф n 
$ n2 ~ 











[7-26 LO 配置 界面 


双击 “专家 Expert”， 会 打开 如 图 7-27 Bros 21681, 


文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 /观察 ”工具 


窗口 ”帮助 





进行 YO 功能 配置 。 








= g] MyController (TH238LFDC24DT) | цой | ro 映射 | 
= Bl] e.c 
- o Application > 
@ сл =-ф 0 
@ ums Ф ёш 
[E] PLC. Legic (PRG) Ф s 
+ (d 任务 配置 $ 事件 
= à mite š 
35 IO (IO) e GS 
LM HSC (HSC) ba n 
rL; PTO. PWM (РТО РАМ) 579712 
Ha mui T us 
+a 审 行 线路 2 i4 k 
% CAN 3-6 15 
*-9 I6 
2.9 I7 
$ 过 滤器 
9 HF 
9 事件 
Ф 
$ 运行 /停止 
= @ 18 
9 过 滤器 
Ф 
$ 
Ф 
$9 mei 
+. @ I 
+-@ Ho 
+ @ IM 
ш-Ф п2 





Enumeration of BYTE 
Enumeration of BYTE 
Enumeration of BYTE 


Enumeration of BYTE 


Enumeration of BYTE 
Enumeration of BYTE 
Enumeration of BYTE 


Enumeration of BYTE 


Enumeration of BYTE 


Enumeration of BYTE 


н cH — cH eH eH 








| 说 明 


ЖЕНЫ T Tablas SA. ERRORS АА 
锁 存 允许 捕捉 和 记录 幅度 宽度 短 于 控制 器 扫描 时 间 的 传 入 脉冲 
事件 检测 


运行 /停止 输入 可 用 于 运行 或 停止 控制 器 中 的 程序 


过 滤 值 减少 了 控制 器 输入 上 的 唉 声 影响 

锁 存 允 放 捕捉 和 记录 幅 度 宽度 短 于 控制 器 扫描 时 间 的 传 入 脉冲 
事件 检测 

运行 /停止 输入 可 用 于 运行 或 停止 控制 器 中 的 程序 


过 滤 值 减少 了 控制 器 输入 上 的 噪声 影响 


运行 /停止 输入 可 用 于 运行 或 停止 控制 器 中 的 程序 


w 





图 7-27 LO 配置 界面 


例如 选择 参数 所 列 出 的 启动/ 停止 、 报 和 警 输出 、 重 置 输 出 模式 等 功能 ， 并 在 执行 值 参数 


жАНА ГО 配置 。 





在 对 专家 模板 功能 的 定义 上 (比如 对 锁 存 /事件 Latch/Event, {Сї Counter) 我 们 可 
以 用 鼠标 把 标示 移动 到 模板 图 标 上 ， 点 击 右 键 打开 菜单 ， 选 择 所 要 实现 的 功能 ， 即 添加 一 个 
功能 设备 。 如 图 7-28 所 示 添 加 一 个 子 设备 ， 来 使 这 个 模板 实现 某 种 功能 。 

e 定义 输出 后 备 状态 一 般 为 默认 值 ， 如 图 7-29 所 示 。 这 样 当 PLC 停止 运行 时 ， 输 出 按 
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默认 值 输出 。 





图 7-28 添加 一 个 子 设备 





I-A 
a 
=S- 9 QWO %QWO WORD 
e Qo %0Х0.0 BOOL TRUE Fast Output 
Ф Ql %0Х0.1 BOOL FALSE Fast Output 
= Q2 %Qx0.2 BOOL TRUE Fast Output 
=r) | Q3 %Qx0.3 BOOL ` Fast Output 
- Ф Q4 %0Х0.4 BOOL 
— Ф Q6 %0Х0.6 BOOL 
Фф Q7 96QX0.7 BOOL 
= Ф Q8 %0Х1.0 BOOL 
$ Q9 %QX1.1 BOOL 





图 7-29 配置 PLC 停止 后 的 默认 值 


e 模拟 输出 组 态 。 如 图 7-30 所 示 ， 输 出 为 模拟 量 时 ， 可 通过 IO 配置 来 定义 输出 类 型 。 














=- [jj Outputs 
-.9 омо 
|» Type — EnumerationofBYTE [olov 了 — Notused 
=e Not used | 
F- ў D. TUI 
Ф 4..20mAÀ | 


图 7-30 配置 模拟 量 输出 
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7.5 任务 组 态 和 运行 


SoMachine 控制 系统 的 执行 具有 以 下 特点 : 

e 系统 足 多 任务 执行 的 。 

e 了 最 大 可 执行 任务 数 由 控制 带 类 型 决定 。 

e 不 同 的 任务 采用 不 同 的 执行 方式 。 

e 程序 组 织 单 元 只 有 放 入 任务 中 ， 才 会 被 控制 带 执 行 。 

e 只 有 程序 组 织 单元 POU 才能 加 到 任务 栏 中 。 功 能 块 是 不 能 加 入 到 任务 栏 中 的 。 
控制 融 扫 描 的 顺序 如 图 7-31 所 示 。 

















Read the Inputs 


System Functions 


Task Name ххх 


Task MAST 





POU 1 


System Functions 


VVrite the Outputs 





图 7-31 PERAH АЛ 





以 下 是 任务 执行 的 不 同方 式 。 
1) 周期 执行 方式 。 如 图 7-32 所 示 ， 每 一 次 扫描 的 周期 一 致 ， 也 就 是 每 一 次 扫描 输入 和 
程序 字 头 是 规律 的 、 定 时 的 。 这 样 在 与 外 部 信号 的 对 接 中 ， 会 规避 苋 争 冒险 。 图 中 的 工 P. 


是 扫描 内 部 功能 。 
Program Waiting B 
Period Period 














Scan n time 





图 7-32 周期 执行 任务 


2) 事件 任务 。 即 引起 执行 一 个 中 断 任务 。 它 按 引 起 中 断 的 方式 在 任务 类 型 上 分 为 事件 
(内 部 ) 和 外 部 。 当 引起 中 断 的 信号 来 自 内 部 的 一 些 变 量 时 ， 我 们 在 类 型 栏目 选择 事件 ， 并 
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ERPF ТЖЕ ЛЕ ES, 745 E PIT fe so B feni ae PE L1, MERN H Yee 
УРН, ЭРТЕЎИН ТТЕ 20 88. НА Рт 1 Їн =» SAEI IAITU 7-33 所 示 。 








Event 


图 7-33 事件 任务 的 执行 





3) 自由 运行 。 这 种 扫描 方式 为 一 旦 结束 一 个 程序 扫描 就 马上 返回 程序 字 头 ， 开 始 新 的 
13918. 7-34 中 的 工 P. 是 扫描 内 部 功能 。 


Program %Q Program 
Execution Execution 
t 


Scan n time Scan n+1 time 


图 7-34 自由 循环 任务 








在 组 态 任务 时 ， 可 根据 不 同 要 求 ， 配 置 任务 的 执行 方式 和 优先 级 别 。 图 7-35 示 出 了 任 
务 的 优先 级 和 程序 组 织 单 元 POU 的 执行 顺序 。 


Ф MAST [MyPLC: PLC Logic: Application: Task Configuration] | 








Configuration | 
0 - 最 高 优先 级 
任务 类 型 meme к} йд 
freewheeling) 


任务 监控 









РОО іт 


图 7-35 任务 的 优先 级 和 程序 组 织 单元 РОО 的 执行 顺序 











例如 在 M238 124815 ss Б, RAA 12 点 进行 组 态 ， 使 它 具 有 启动 事件 功能 ， 并 且 
启动 事件 的 信号 为 上 升 沿 ， 如 图 7-36 所 示 。 
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-- 9 12 
Ф 
Ф 
Ф Event Enumeration of BYTE [Rising edge ~ | 
4 Bounce Filter Enumeration of BYTE Hic —< _ 
Ф Rising edge 
5. Ф ІЗ Falling edge 
= Both edges 
+ Ф I4 





7-36 配置 一 个 引起 中 断 的 端口 











然后 ， 在 任务 组 态 栏目 建立 一 个 事件 任务 Event _Task， 如 图 7-37 所 示 。 


双击 事件 任务 “Event — Task 一 P Task Configuration 
(1)”， 打 开 任 务 配置 ， 在 任务 类 型 52 [Event Task — 1 к” 
单元 ， 选 择 外 部 “External (2)”, SES MAST 
然后 在 外 部 事件 栏 的 下 拉 荣 单 中 ， 图 7-37 ”新建 一 个 事件 任务 


选择 “12 (3)”， 这 就 相当 于 把 事 

件 与 外 部 端口 联系 起 来 。 再 把 事件 | Configuration | 

任务 的 程序 Event _ 1 加 入 到 中 断 任 

务 执行 序列 中 ， 如 图 7-38 所 示 。 Prorty( 0.31) — fi 


在 M258 逻辑 控制 天 和 LMCOSS 3 
运动 控制 右上， 我 们 可 以 在 专家 模 External event: |I2 
板 上 对 端口 进行 配置 。 





如 在 专家 模板 DM72F0 E, м 
击 鼠 标 右键 打开 下 拉 菜 单 ， 选 择 z 
" 添 加 设 备 » 36 Yt B opu Е Time (e.g. t#200ms); | 
Latch0”， 建 立 一 个 子 设备 Event _ Sensitivity: | 
Latch0。 双 击 子 设备 (1), HFE 
置 画 面 ， 在 方式 Mode 上 ， 选 择 事件 
“Event”， 信 和 号 触发 选择 上 升 沿 | [95 


"Rising" (2), ЖП 7-39 所 示 。 es eou - — 
事件 任务 配置 (M258/LMC058) — Р 1! 
ТЕ M258 控制 器 和 LMCOSS 运动 图 7-38 配置 任务 执行 方式 和 优先 级 





控制 器 上 配置 中 断 程序 ， 与 M238 一 
样 ， 自 先 把 鼠标 移 到 任务 配置 ， 然 后 点 鼠标 右键 ,打开 六 单 ， 选 择 “ 添 加 对 象 ”"， 添 加 一 个 
HAMES “Event Task”， 如 图 7-40 所 示 。 

建立 好 程序 名 后 ， 双 击 程 序 名 打开 程序 配置 ， 在 程序 类 型 栏目 选择 “FExternal” (2), 
在 外 部 事件 信号 External event 栏目 ， 选 择 “BLOCK0 _ I0”(3)。 在 POU 程序 组 织 单元 栏 
目 ， 选 择 把 事件 中 断 程序 Event _1 加 入 到 此 (4)， 如 图 741 所 示 。 

这 样 ， 我 们 就 完成 了 一 个 中 断 程 序 的 配置 ， 当 外 部 端口 信号 10 的 状态 发 生变 化 ， 就 会 
引起 一 个 中 断 ， 使 程序 扫描 进入 中 断 程序 ， 执 行 中 断 程 序 的 指令 。 
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PowerDistribution (POWER) 
-J Encoder (ЕМС) 


— 1 
= 1“. DM72F0 (0м72Е0 





f DM72F1 (DM72F1 
[Kk 7-39 输入 配置 


=- Task Configuration 


58: MAST ^ 


图 740 建立 一 个 中 断 任 务 





Event_Task [MyController: PLC Logic: Application: Task Confi 


- . 





图 7-41 对 任务 进行 配置 


ДУ АЛЕН ИТЕРЕ HL WO 是 如 何 刷新 的 呢 ? 我 们 再 来 看 看 引起 中 断 的 LO 配置 。 在 设备 
device 配置 框 ， 双 击 专家 模板 DM72F0 打开 模板 配置 并 点 击 专家 1/0 映射 “Expert 1/0 Map- 
ping”。 在 总 线 循环 选择 栏 ， 选 择 扫 描 中 断 任务 “Event Task", Aug 7-42 所 示 。 

然后 ， 在 中 断 程序 里 ， 我 们 要 使 用 PLC 系统 应 用 库 里 的 立即 INO 读 写 功能 ， 如 图 7-43 
Biz o 
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Devices 








à 8j DM72F0 
[3 | >$ Sortby > Ê} Sort order ~ | a Find 
5 2) Dwnidi ЦО Configuration Expert IJO Mapping | status | Information | 
т MyController (LMC0S58LF4250) 
= 80) PLC Logic 
s o Application + | Inputs 
d cy + [jj Outputs 


@ Library Manager 
ij] Event. 1 (PRG) 
[B] POU (PRG) 
g- Symbol configuration 
= Task Configuration 
E Event_Task 


{2 MAST 
aĝ Trace | 
=% pet (d = Create new variable ^ = Мар to existing variable 
15 PowerDistribution (POWER) 


ru Encoder (ЕМС 






" Bus cycle options 
J^ rad (DM72F0) Bus cycle task Event_Task 
r — tuned, E duse parent bus cycle setting 


Event Task 


— o —=ы 
pee MAST 


图 742 配置 专家 模板 及 总 线 扫描 对 象 


- 
+- Data types 
+ С) ЕТН_ RW 
+.) PLC. ВМ 
C PROFIBUS RW 
=- ReadFunctions 





[Е] DM72FGetImmediateInput 
-|&| getTMSDelay 
=| IsFirstMastColdCycle 
| 8] IsFirstMastCycle 
| 8] IsFirstMast'WarmCycle 
#1 SER. RW 
+ |) ТМ5 MODULE RW 
WriteFunctions 


9% DAY OF. WEEK 


š] DM72FSetImmediateOutput 





9$ LED BHY 
-Ê$ LED ВНУ ERROR 

9:* LED COLOR 

9:* LED ID 

© MINUTE 
-Êt RTCSETDRIFT. ERROR 
| 12] SetLEDBehaviour 
[8] setRTCDrift 


R743 {ейт As E HEP BE BI IO 读 写 功能 
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这 些 系统 库 中 的 快速 VO 读 写 ， 不 依赖 总 线 扫描 ， 只 反映 当前 状态 。 

该 功能 适用 于 嵌入 式 专用 O 功能 块 DM72F0 和 DM72F1。 它 将 返回 和 输入 的 当前 物理 
值 ， 当 前 物理 值 可 能 与 该 输入 的 当前 逻辑 值 不 同 。 该 输入 的 变量 值 在 下 一 个 总 线 循环 前 不 会 
改变 。 

立即 输入 功能 如 图 7-44 所 示 。 
















DM72FGetlmmediatelnput 
DM ?2FGetlmmediatelnput 





mmm 
БЕ гог expertmodule 
зЕ тог expertmodule 


47-44 立即 输入 功能 


功能 块 的 输入 见 表 7-1。 
表 7-1 功能 块 的 输入 





输 ”入 类 m ib B 
目标 功能 块 
功能 块 INT e 0 = DM72F0 
e | = DM72FI 
功能 块 的 目标 输入 
"T Ae 功能 块 的 目标 输 
0..6 = DIO. . DI6 








it Ж 
功能 块 <block > 的 输入 < Input > ffi = FALSE/TRUE 








功能 块 的 输入 /输出 见 表 7-3。 
表 7-3 ”功能 块 的 输入 /输出 














输入 /输出 类 W i B 
FALSE = 运行 正常 
Error BOOL uu D DE: Е; 
TRUE = 检测 到 运行 错误 ,功能 返回 无 效 值 
ErrID IMMEDIATE FUNC ERR TYPE Error 为 TRUE 时 检测 到 的 运行 错误 代码 





调用 这 些 功能 块 如 图 7-45 所 示 ， 在 程序 编辑 区 调 人 运算 其 ， 打 开 输 入 助手 ， 点 击 模块 
调用 ， 在 SEC 中 选取 立即 读 写 功能 块 。 

选取 写 功能 块 

此 功能 用 于 设置 蔡 入 式 专用 IO (DM72F) 的 快速 输出 的 当前 物理 值 。 

每 个 快速 输出 都 有 一 个 功能 块 : 

DM72FO0SetImmediateOutputO 
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DM72FO0SetImmediateOutputl 
DM72F] SetImmediateOutputO 
DM72F] SetImmediateOutputl 


ZERIC): 


[8] ConfigGetParameterValueWord FUNC HON 
z- {} SEC Æ 
=- ReadFunctiors 
[E] DM72FGetImmediateInput FUNCTION 
[8] getTM5Delay FUNCTION 
|z] IsFirstMastColdCyde FUNC FON 
[E] IsFirstMastCyde FUNCTION 
[8] IsFirstMastWarmCyde FUNCTION 
=- writeFunctions 
B FUNCTION 
E DM72FÜSetImmediateQutputi FNC HON 
E] DM72F1SetImmediate0utput0 FUNCTION 
[8] DM72F1SetImmediateDutput1 FUNCTION 
Е] SetLEDBehaviour FUNCTION 
: [8] serR TCEDrift saa / 


М 结构 化 视图 (V) М 显示 立 档 (5) 


FUNCTION DM72F0SetImmediateOutput0 





DM72F0SetImmediateOutput0 BOOL VAR. OUTPUT 





value ВОО! VAR INPUT | 
| | | 








图 7-45 在 模块 调用 SEC 库 中 选取 读 写 功能 块 


立即 输出 功能 如 图 746 所 示 。 


DM 72F0SetlimmediateDOutput0 
value DM72FÜSetlmmediateOutputÜ 


图 746 立即 输出 功能 


功能 块 的 输入 见 表 7-4 
表 7-4 ”功能 块 的 输入 





输 А 类 m 注 Ж 
值 BOOL 要 求 的 输出 值 


功能 块 的 输出 见 表 7-5。 
实现 DM72F х SetImmediateOutput * 
SoMachine 对 于 下 列 情 况 返 回 编 译 错误 : 
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e 在 多 个 任务 中 使 用 DM72F x SetlmmediateOutput * 功能 。 
e 在 应 用 程序 中 使 用 与 DM72F х SetImmediateOutput * 关联 的 % 0. 


e 该 输出 已 经 专用 于 有 某 一 般 入 式 专用 LO 功能 块 功能 〈 例 如 : PWM, JA EqE. 2m 
码 郁 的 反射 和 输出、 警报 ) 。 














表 7-5 功能 块 的 输出 
类 


输 ”出 类 mm Е Ж 
DM727Fb'SetImmediateOutputn? BOOL 





TRUE = 设置 物理 输出 值 
(1) pb 是 目标 功能 块 : 

e 0 = DM72F0 

e 1 = DM72FI 

(2) n 是 功能 块 的 目标 输出 : 

e 0 = DOO 

e 1 = 001 
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程序 编辑 完成 后 ， 在 实际 运行 程序 时 ， 有 时 会 出 现 各 种 状况 。 比 如 ， 应 该 输出 时 ， 并 没 
有 输出 或 没有 及 时 输出 。 程 序 运行 一 段 时 间 会 死机 或 报警 ， 这 都 是 如 何 引起 的 ， 它 的 来 龙 去 
脉 又 是 怎样 的 ? 我 们 可 以 通过 下 面 介绍 的 方法 来 诊断 和 调试 程序 ， 使 之 完全 按照 设计 的 构想 
来 运行 。 通 过 这 些 方法 ， 达 到 我 们 对 程序 运行 的 可 控 和 可 观 。 














8.1 状态 栏 














在 线 登 录 到 控制 磊 上 或 仿真 登录 控制 部 后 ， 在 程序 运行 区 下 部 会 看 到 控制 逢 状态 和 程序 
运行 状态 。 如 图 8-1 所 示 ， 我 们 仿真 登录 到 控制 项 上 ， 可 以 看 到 控制 部 处 于 仿真 状态 ， 程 序 
处 于 停止。 








MAST |] CANopen motion | |$ Event Latchi (fg 库 管理 器 Taskl event | POU Pointer | (jd Мус» X 












MyController.Application.CANopen motion 





















表达 式 0 | БЫ кй ESA | 注释 _ j [= 

+ d d3 home MC Home СХМ 

+ ф 03 AxisInterface AxisInterFaceType 

+ d 04 home MC Home LXM [ 

+ d 04 AxisInterface AxisInterfaceType Ж 

+ d d3 velocity MC MoveVelocity LxM d 
$ bExpertouti BOOL 






Ф bError expertmodule BOOL 
Ф sError expertmodule DM72F. IMMEDIATE... DM72F. IMMEDIATE... 
Ф bEvent BOOL 







d3 velocity [б] 
MC MoveVelocity LXM 












































: - : : - — | 
d3 AxisInterface. Vel. Axis 一 Axis InVelocity d3 AxisInterface.Vel.Inveloz*u—— 
d3 AxisInterface. Vel Execute = ecute Busy — d3 AxisInterface. Vel Busy mmm 






velocity Commandéáborted 
Error 


d3 AxisInterface. Vel Velocity == 




















DM 72FGetlmmediatelnput 
DM72FGetlmmediatelnput 






с 
БЕ хреќоції В 








ur Xu EE 
bError expertmodule DEDE M ERROR 
зЕпог expertmodule = F—— EmU 


FALSE DM 72FÜüSetlmmediateDuiputü 
—Tvalue DM7?2FÜSetlmmediateQutputÜ 











= 











图 8-1 fil dA SURE ERS 
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在 图 8-2 中 可 以 看 到 程序 运行 时 ， 下 部 显示 的 状态 。 





MAST [ø] CANopen motion | |Z] Pou_sFc | |=] POU 1 | а] motion | (jj Event Latchi | | 库 管理 器 |$ така event 


POU Pointer | 83 Мус X 





MyController.Application.CANopen motion 








表达 式 | 类 型 8 | 准备 值 注释 | [E 
+ d 03 home MC Home СХМ ^i 
+ d d3 AxisInterface AxisInterfaceType 
+ ф d4 home MC. Home, LXM 口 
+ ф 04 AxisInterface AxisInterfaceType Ж 
+ d$ 03 velocity MC, MoveVelocity LxM di 

$ bExpertouti BOOL 

$ bError expertmodule BOOL 

ф sError expertmodule DM7?2F. IMMEDIATE... DM72F IMMEDIATE... 

Ф bEvent BOOL 










> 







d3 Awislnterface. Vel Axis — 
d3 Axislnterface. Vel Execute 
d3 Axislnterface. Vel Velocity — ë 





CEE TEENE ea pt 
d3 AxisInterface.Vel.Busy pk (3) 





















gàbeded 


d3 Axislnterface. Vel Error 4 БЕ 


DM72FGetlmmediatelnput 
DM72FGetlmmediatelnput 








ALSE 
bError expertmogule Г D 
sError. expertmodule = EnD 


FALSE DM72FüSetlmmediateQutpuiü 
| bEvent [айе DM72FÜüSetlmmediateQutputü 





Ra 








| sui ш 程序 下 载 程序 未 变 当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 


E82 ”控制 融 在 仿真 状态 并 且 程序 运行 


82 信息 窗 





在 程序 栏目 下 ， 打 开 视 图 沫 单 ， 选 择 “ 消 息 ”， 如 图 8-3 所 示 。 

在 打开 的 消息 窗 ， 你 可 以 看 到 程序 编译 后 有 关 错 误 、 和 警告 和 信息 的 报告 ， 还 可 以 看 到 预 
编译 的 提示 ， 如 图 8-4 Wr. 

当 编 辑 的 程序 有 问题 时 ， 在 消息 栏 会 给 出 提示 ， 双 击 这 个 提示 会 找到 出 错 的 地 方 ， 如 图 
8-5 rz o 

用 户 还 可 以 应 用 编译 指示 pragma 命令 来 影响 编译 代码 的 生成 。 例 如 ， 你 希望 一 个 变量 
的 数值 显示 可 以 是 16 进 制 或 是 ТО 进 制 。 有 关 这 方面 的 知识 可 以 查找 程序 的 在 线 帮 助 。 
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S LMC05Bdemo.project* - SoMachine 





5) 主页 (H) ке юш 
xit MEAD | 工程 £z zh ”调试 观察 IA шп Wb 
с ЧИГИТИ RL LESA Sa ТЕ. 
Г POU АК+0 ' x | роо 1 | € Taski, event a Event LatchÜ | @_ 










c 


-Š 
















1 PROGRAM POU 1 
| = 2 VAR 
3 traffic sig:traffic signal; 
à condition:INT; 
pee s 
6 END VAR 
2 
Ctri+Ssh#ft+F12 
显示 导航 栏 CrHH5hift+N 
TADRE и 
| 
1 IF conditions! THEN 
2 traffic sig:-condition: 
3 
3 END IF 
t 


E83 选择 打开 消息 窗 





------ 编译 开始 ; 应 用 ; MyController. Application ------- 


特征 代码 
(5 SM 虚拟 驱动 器 未 与 运动 任务 同步 ,可 能 会 产生 某 些 意 外 行为 LMCOS8demo d2 [MyController: So... 
(6 SM 虚拟 驱动 器 未 与 运动 任务 同步 ,可 能 会 产生 某 些 意外 行为 LMC058demo di [MyController: So... 


编译 完成 -- 0 个 错误 , 2 TES 


图 84 信息 报告 
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d3 velocity 




























































^ 
MC MoveVelocity LXM a m F 
d3 AxisInterface. Vel Axis Axis InVelocity d3 AxisInterface Vel. In Vela 
d3 AwisInterface Vel Execute T Еси Busy — d3_Axislnterface Vel. Busy B Е 
d3 AxisInterface. Vel Velocity Velocity Commandborted Г | d3 AxisInterface. Vel. Comi [4 Baborted 
E d3 Axislnterface. Vel Error 
DM7?2FGetlmmediatelnput 
DM72FGetlmmediatelnput 
— h 
bError. expertmodule F 
a 
DM 72FÜüSetlmmediate(Quipui 
value DM7?2FÜüSetlmmediateQutputü 
БР I < 
onm T— 
编译 ”| 日 1 个 铺 误 | 四 2 个 区 省 | 全 0 个 消息 | 
描述 | 工程 _ OR _ | 位置 ә ра 
------ 编译 开始 ; MA: MyController. Application ------- 
特征 代码 
( SM 虚拟 驱动 器 未 与 运动 任务 同步 ,可 能 会 产生 某 些 意外 行为 LMC058demo d2 [MyController: So... 
® SM 虚拟 驱动 器 未 与 运动 任务 同步 ,可 能 会 产生 某 些 意外 行为 LMC058demo di [MyController: So... 
© 在 运算 块 'DM72F05etImmediateOutput0 的 输入 'value' 处 期 望 有 表达 式 LMC058demo CANopen_ motion [М... 2723 7 (Impl) 


编译 完成 -- 1 8,27€ 





图 8-5 通过 双击 错误 提示 找到 错误 源 


8.3 Н 


在 线 登 录 到 控制 各 С M258 逻辑 控制 毅 /LMC058 运动 控制 新 ，IMC) E, TEPE Ar E EB 
栏目 (MyController) Ела Н л (Гов) 你 可 以 看 到 如 下 信息 。 

系统 事件 : 错误 提示 ， 和 警告 ， 例 外 ， 信 息 。 

LO 驱动 的 输入 : 一 些 文 持 运 行 的 组 件 。 

客户 指定 输入 : 一 些 文 持 应 用 的 组 件 。 

如 图 8-6 所 示 选 择 组 件 的 分 类 ， 可 以 过 小 不 同 组 件 的 显示 。 也 可 以 在 线 刷 新 日 志和 把 日 
志 导 和 人 和 寻 出 。 





刷新 显示 出 日 志 


国 MyController- 4P 
Communication Settings | Applications | Fles Log | PLC settings | Services | 1/0 Mapping | Status | Information | 


r РИШЕ таш ` [S] 6 £ > 
ТЕТ СМ — ^ P A 





l s) | É 0 exception) 
mevey Tee Sre TI | Compo 
o 3/4/2010 8:31 AM:49:0 Application. _ Symbols (aceaab94-00304680-b6964fac-2d32882e) Страрр 
e 3/4/2010 8:31 AM:49:0 Application. — Symbols (3F3b092a-d1bb433d-95363c4a-1209386) CmpApp 
o 3/4/2010 8:31 АМ:49:0 Application Application. Symbols loaded CmpApp 


图 8-6 日 志 的 显示 
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8.4 调试 工具 











在 一 个 程序 编制 完成 后 ， 就 要 在 线 运行 ， 以 检验 程序 的 执行 是 否 按照 设计 指标 安全 运 
行 。 但 有 时 会 由 于 茶 些 外 部 条 件 还 没有 准备 好 ， 不 足以 实现 整个 程序 的 运行 。 这 就 要 求 我 们 
可 以 脱离 外 部 条 件 进行 控制 紫 的 仿真 运行 。 或 对 变量 进行 强制 执行 并 进行 检测 来 查看 运行 状 
态 和 效果 。 有 时 ， 由 于 程序 很 大 ， 我 们 可 以 设置 程序 断 点 来 分 部 调节 。 在 观察 程序 运行 时 ， 
我 们 还 可 以 对 感 兴趣 的 变量 或 命令 进行 曲线 纪录 ， 类 似 于 把 执行 过 程 折 摄 下 来 ， 以 便 分 析 。 
这 就 是 我 们 在 程序 调试 时 用 到 的 工具 。 这 些 工具 非常 重要 ， 它 是 我 们 实验 程序 ， 检 验 结果 或 
测试 功能 的 有 力 手 段 ， 元 练 地 使 用 这 些 工 具 ， 人 往往 会 达到 事半功倍 的 效果 。 


8.4.1 仿真 


对 于 程序 的 仿真 ， 我 们 应 该 是 很 束 悉 了 。 在 前 面 的 章节 中 ， 我 们 使 用 的 案例 大 量 地 用 到 
了 仿真 ， 这 使 你 可 以 很 方便 地 模仿 和 验证 程序 运行 。 它 的 用 法 就 是 在 程序 栏目 下 ， 打 开 在 线 
KA, AFHR, WK 8-7 所 示 。 

































































主页 (H) жїїт RE 程序 
文件 编辑 视图 工程 5с 编译 18 | 调式 观察 ”工具 窗口 ”帮助 
B 5 . X Ha 65 a x2 АК+ЕВ 
< 

ga т вава 
= С) LMCOSBdemo 远程 连接 ... 

= О) MyControler (LMCDSSLF4250) SETE... 

= пс 
= ©) Application 
@ cami 


© AxisInterfaceType (5ТЕ 
2e HomeType (STRUCT) 
9$ PoskionType (STRUCT) + 
P? Structure. 1 (STRUCT) | 
9$ traffic signal (ENUM) | 
92 velocityType (STRUCT) 
GVL 
T. | 
g) CANopen_motion (PRG| 
Ë] motion (РАС) 


Ж] POU_SFC (PRG) [es 

|8] POU (PRG) 

8] POU 1 (PRG) | SS UEGS 

Л тылы в mona. mmt ГЕ == 


图 8-7 ”选择 程序 仿真 





* 


进入 程序 仿真 后 ， 在 程序 下 部 控制 带 状 态 会 显示 为 “仿真 ” ， 然 后 再 打开 在 线 沫 单 ， 选 
择 登录 并 启动 程序 就 可 以 仿真 程序 运行 ， 验 证 程序 执行 和 变量 的 变化 。 
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8.4.2 变量 监测 和 强制 





在 观察 变量 的 变化 或 强制 状态 时 ， 我 们 可 以 配置 一 些 观察 表 ， 把 我 们 需要 在 同一 情况 下 
要 观察 或 强制 的 变量 集合 起 来 ， 一 起 观察 并 比较 。 如 图 8-8 тох, EFH, ТТР 
单 ， 点 击 “ 上 监视 ”后 选择 一 个 监视 表 ， 例如 “监视 1”。 


©з LMC05Bdemo.project* - SoMachine 









主页 (H) жт 配置 йз 
文件 编辑 | 视图 | 工程 sc iR ch MAAR IA шп Wb 
а 5 jB 消息 
TL: "= 


s. .. .. €" аа .. +b — 
B B B B = B te `. 5 
te w `. `. te `. 

te w 





I E = | | | A 
[8] POU. Porter (PRG) E | x| 


图 8-8 选择 监视 列表 


在 打开 的 监视 列表 中 ， 点 击 表达 式 下 的 空 栏 ， 会 出 现 输入 助手 。 通 过 输入 助手 选择 要 监 
视 的 变量 ， 组 成 列表 。 在 线 登 录 控 制 硕 后， 就 可 对 变量 进行 强制 ， 如 图 8-9 所 示 。 





























ЈАЗ E: ESA | 注释 
$ MyController,application,POU_SFC,a INT 2 10 
$ MycController.Application.POU. SFC.b INT (3 2 
$ MyController.Application.POL SFC.c INT 0 
Ф MyController.Application.POU. SFC.k1 BOOL ә TRUE | 





图 8-9 ”变量 列表 及 在 线 强制 


强制 值 写 到 准备 值 栏目 中 ， 然 后 通过 以 下 快捷 键 完成 写 入 。 
Ctrl + F7. 写 入 值 ; 
Еу: 强制 值 ; 
Alt - F7: 释放 值 。 
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8.4.3 设置 断 点 (Breakpoint) 


在 程序 执行 时 ， 为 了 分 部 检查 程序 的 执行 结果 ， 我 们 可 以 在 程序 中 设置 断 点 。 即 当 程 序 
执行 到 断 点 时 ， 执 行 暂停 ， 并 在 程序 下 部 状态 区 显示 靳 点 暂 集 (HALTONBP)， 当 要 继续 
时 ， 再 启动 程序 运行 ， 程 序 即 从 断 点 处 开始 继续 运行 程序 或 到 下 一 个 断 点 处 暂停 。 断 点 状态 
指示 如 图 8-10 所 示 。 











Program loaded 





图 8-10 WARST 


我 们 选择 设置 断 点 如 图 8-11 所 示 ， 即 在 程序 功能 下 ， 打 开 视 图 菜单 ， 选 择 断 点 。 


© LMCO05Bdemo.project* - SoMachine 








) 主页 (H) xn юн 





b bP” 
e O Ó @ í O “ПИ & G m ke 
= ü uU o o t 
t ә t9 
.. .. .. .. .. 
š ЖЕГЕ te `. 
te Ve `. 
м `. 


= P 
D Tm 
T = 
о m 
"^ s. se 
° <p м 








图 8-11 程序 建立 断 点 


点 击 断 点 后 ， 即 打开 断 点 设置 框 ， 如 图 8-12 所 示 ， 在 这 个 框 内 可 以 进行 断 点 设置 。 


ELE v а x 
应 用 : Application [MyController: PLC ] t f 
POU | 位 置 | 实例 路 径 | 任务 | 条 件 | 当前 碰撞 计数 











图 8-12 [rss Bu aE 
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点 击 框 中 的 新 建 ， 开 局 如 图 8-13 所 示 设 置 框 。 


位 置 | 条 件 | 


POU : |axisInterfaceType [MyController: PLC : Application] -] 
位 置 : 
Г 实例 路 径 : 


[^ 立即 激活 断 点 





图 8-13 新 断 点 设置 杠 


在 此 设置 框 中 点 击 位 置 ， 并 在 РОО 菜单 选 出 需要 设置 断 点 的 程序 ， 在 位 置 菜 单 选择 设 
置 断 点 位 置 ， 如 图 8-14 所 示 。 








位 置 | 条 件 | 


POU : [test step [MyController: PLC : Application] ”| 
位 置 : 1217 » 2691] (Impl) 
Г ХВ : 


[^ 立即 激活 断 点 





确认 设置 后 ， 汤 点 配置 框 如 图 8-15 所 示 。 

仿真 并 运行 市 断 点 的 程序 ， 这 时 的 断 点 配置 框 如 图 8-16 所 示 ， 可 以 看 到 断 点 还 没有 被 
激活 。 

点 击 配置 框 中 的 程序 名 ， 这 时 配置 框 中 的 图 标 被 激活 ， 如 图 8-17 所 示 。 
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应 用 : Application [MyController: PLC ] 















| 位置 |」 实例 路 径 | 任务 | 条 件 “| 当前 碰撞 计数 | 
O 人 сеш› Юл 0 





| А | МР: (没有 用 户 ) 
图 8-15 ШЕ Ыш; SER 








IF 9 0 Fo THEN a 
d 9 f: =0; 
xEEEEEE 0; 
y 0 =0; 
ИШ -0; 
e[ 0 ]:=0; 
fEEEUHEE-O0; 
ipm o: 
END IF 
IF of 0 |10 THEN 
= 11 FOR ff 0 }]:=0 TO 1 BY 1 DO; 
= 120 FOR x[ 0 ]|-0 TO 2 BY 1 ро; 


i OQ ым G m о NPBP 


= 
o 





s 13 FOR y| 0 ]|-0 TO 5 BY 1 DD; 
g 14 FOR z[ 0 :=0 TO 10 BY 1 DO; 
B 25 FOR d[ 9 |:=0 Т0 25 BY 1 DO; 
16 FOR e[ 0 |:=0 TO 50 BY 1 DD; 
ш 17 IF e[ 90 þet 9 jes*z[ 0 j]eio*y[ 0 ]jezo*x| o0 jeso*f[ 0 50 THEN 
18 i[9 fF-i[ 9 je: 
= 19 IF 
20 N FOR 
21 кыз nn ы 
4 › 


та vI X 
应 用 : Application [MyController: Plc Logic] | 





D 位 置 1 当前 碰撞 计数 
( test step [MyController: PLC : Application] 1217 › 26 列 (Impl) (#8) СЕЕ) 总 是 停止 0 











[ mH | 程序 下 载 | 程序 未 变 Г 当前 用 户 : (没有 用 户 ) 


68-16 ” 断 点 配置 框 状态 


Br es ~ n X 


zz: 






Application [MyController: PLC ] 











же | 任务 — 条 件 SMS 
Te (HB) CEED ”总 是 停止 о 











Г жт | 程序 下 载 | 程序 未 变 | 当前 用 户 : (没有 用 户 ) 


图 8-17 激活 配置 图 标 
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点 击 配置 框 中 激活 断 点 的 图 标 ， 这 样 程 序 的 断 点 才能 有 效 ， 如 图 8-18 所 示 。 





—T.--—-YJx?x> .Xx<—- — — | 
E] POU.Pointer | |=] POU [s] test step | |=] Pou: |% mast | 任务 配置 |$ Task | SË Task2 
MyController.Application.test step 














| 


xp Ff 


0; 
=Ü; 
=Ü; 
=0; 
=0; 
=0; 
=0; 


H rà m N 


"DODGE 


9 END: 
10 IF d 0 |10 THEN 

11 FOR f[ 9 |:=0 TO 1 BY 1 DO; 

12 Ф FOR х0: =0 TO 2 BY 1 роў 


l B! H! HN! u 
= 
оз 
rj 
B 
| 
© 
„і 
e 
in 
= 
_ 
= 
e 





14 FOR z[ à ]-0 TO 10 BY 1 DO 

15 FOR d[ 0 ]-0 TO 25 BY 1 DO; 

16 FOR e[ 0 ]-0 TO 50 BY 1 DO; 

17 IF e[ o ]r2*d o jes*z[ o j]eio*v[ 0 jeo*x| o jeso*f[ 0 |50 THEN 

18 i[9 [j-i[9 1; 
ш 19 END IF 

20 EHD FOR 

?1 FHN nn "- 
ЕІ |» 
断 点 ~ 1 X 
应 用 : Application [MyController: Plc Logic] Y е X OM Eh JE) da An 





POU 位 置 实例 路 径 | 任务 条 件 当前 碰撞 计数 
@ [test step [MyController: PLC : Application] | 12 行 ，26 列 (Impl) (E) СЕЕ) 总 是 停止 о 


z ш 程序 下 载 程序 未 变 当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 


图 8-18 ”激活 程序 断 点 





给 程序 条 件 启动 运行 后 ， 程 序 运 行 到 第 一 断 点 后 停止 ， 如 图 8-19 所 示 。 再 次 启动 程序 
运行 ， 程 序 到 达 第 二 断 点 后 停止 ， 如 图 8-20 所 示 。 再 次 局 动 ， 程 序 到 达 第 三 断 点 停止 ， 如 
图 8-21 所 示 。 再 次 局 动 ， 程 序 又 到 达 第 四 断 点 停止 ， 如 图 8-22 所 示 。 依 次 下 去 ， 我 们 就 会 
看 到 程序 的 一 步 步 执行 情况 了 。 
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文件 编辑 视图 工程 编译 ”在线 ”调试 /观察 窗口 ”帮助 
= 5 оо ања х À 696 % W Ex D-[] B 20 р a [553 *8 9 
vv x E9 Trace, yg) test step | 


w^ 
B САМІ MyController.Application.test step 


жо 000000 | 288 fü 


g AxisInterfaceTyp 
$g INT 10 















HomeType (STRU 
$ positionType (5ТЕ 
92 Structure, 1 (STR 
eg traffic signal (EMI 





#7020): -0; 
ag VelocityType (5ТЕ 8 iC34 ] =0; 
GYL 9 END IF 
@ Fees | aof oo THEN 
CANopen motion | - 11| FoR ero :=0 TO 1 BY 1 DO; 
motion (PRG) = iz|ló Fo x[ $ :=0 To 2 Bv |; роў 
= [&] Pou src (РАС) J 13 FOR y[ 6 ]:-0 Т0 5 BY 1 DO; 
ËA Іа абме | s 14 FOR z[ m =O Т0 10 BY 1 DO; 
[BÀ Init entry m 15 FOR d| 26 |:=0 TO 25 BY 1 DO; 
局 Init. exi | 16 FOR e[ 51 ]:=0 TO 50 BY 1 DO; 
(ЕА StepO active m 17 IF e 51 ]e2*d| 26 ]es*z[ 11 hor 6 jez0*x[ 0 50+ 0 ]-50 THEN 
Еч Stepl_active 18 14 ИШ: =:ШИШ+1; 
ES Transü ga 293 EHD IF 
Ey Transi 2n Е кып FD 
Eg Trans2 4 
[E Trans3 ш  .glgé.lëll 
B “sa aa 应 用 : Application [MyController: PLC ] 








| 位置 | 实说 路 径 | 任务 č 条 件 EU UE 
Ф test step [MyController: PLC : Application] 1217» 2671 (Imp) (#8) СЕЕ) ”总 是 停止 0 


[E] POU. Pointer (PR« 
[E] test. step (PRG) 
= Gd 任务 配置 

& Event Task 
{8 MAST 
E Taski, event 
Trace 

视图 管理 器 
motion 

TA 专家 


A^ PomerNictrih iion s 
š: 





< TT 
| 国 消息 | 





Г 程序 下 载 | 程序 未 变 | 


图 8-19 ”程序 运行 到 第 一 断 点 停止 
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文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 观察 工具 窗口 #8) 


4 4 Ba ДА > 






-» q 
jus 
Ф AxisInterfaceTyp 
HomeType (STRU 
P? PositionType (5ТЕ 
M Structure 1 (STR 
g traffic_signal (ENI 
g VelocityType (5ТЕ 
d сл 
@ === 
CANopen_motion 
motion (PRG) 
= |] PoU_sFC (PRG) 
Еч Init active 
EA Init_entry 
[ZÀ Init, exit 
EA Stepü active 
EA Step1_active 
E Trans0 
Ei Transl 
[g Trans2 
E Trans3 
[8] Pou (PRG) 
POU 1 (PRG) 
POU. Pointer (PR: 
(8] test step (PRG) 
- 20 任务 配置 
& Event Task 
{8 MasT 
$È Taskl, event 
& Trace 
视图 管理 器 
motion 


- Аъ 专家 


М pouernictribirian З 
Ji 


Е 消息 | 





tote fee Im ш [p Bh oo © 
88 Trace / [8] test step | 


MyController.Application.test step 






› в (292°: 5 o 











表达 式 类 型 të d 
$g INT 10 
7 t o }=0; 
8 1490): =0; 
9 IF 


io| IF [710 lo THEN 
ii| FOR f[ 9 ]-0 TO 1 BY 1 DO; 
iz|e FOR x[ 1 ]:=0 TO 2 BY 1 роў 


13 FOR y| 6 |:=0 TO 5 BY 1 DO; 

14 FOR z[ i1 :=0 TO 10 BY 1 ро; 

15 FUR df 26 |;=0 TO 25 BY 1 DO; 

16 FOR e[ 51 :=0 TO 50 BY 1 DO; 

17 IF e[ 5i þet 26 jes*z[ TT Hlory 8 W20*x[ 3 so*f[ 8 50 THEN 
18 14990: -iR Jl; 

19 IF 

n tà нп FNR 


应 用 : “Application [MyController: PLC ] 


POU dum 条 件 





Q test step [MyController: PLC : Application] 





1211, 267l (Imp) (性 意 ) СЕЕ) 总 是 停止 


图 8-20 ”程序 运行 到 第 二 断 点 停止 
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文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 观察 工具 窗口 ”帮助 
RL. — k Ba Ë Au tete. Emu BO , mu К> 
32 







BN" 


ul 
个 
+ 
и 
2 
7 

























ERE аф тосе TB) test. step | 
| 
e CAMI cz MyController.Application.test step 
9$ AxisInterfaceTyp | | | 
g HomeType (STRU RAR GEH të ОЕ Н o 
Êg PositionType (STF өч el = 
g Structure 1 (STR 
© traffic signal (ЕМ! 7 {6 [=0; 
i velocityType (STI 8 i[ :=0; 
GVL 3 END IF 
e 库 管 理 器 10] IF g0 F10 THEN 
CANopen motion = 11| FOR f[ 9 =O TO 1 BY 1 DO; 
motion (PRG) = 1z|@ — roR x[ 2 :=0 то 2 Bv |: рой 
= [Í] pou_sFC(pRG | 5 is FOR y[ 6 :=0 TO 5 BY 1 DO; 
ES It active | || 2 14 FOR z[ 1i ]-0 TO 10 BY 1 DO; 
B Jaenay B 15 FOR df 26 |-0 TO 25 BY 1 DO; 
BA Init exit | 16 FUR e[ 51 |-0 TO 50 BY 1 DO; 
šA Step0_active = 17 IF e[ 51 ]e2*d| 26 ]e5*z[ 11 ]rlo*y[ 6 J20*x[ 2 hso*f[ 0 50 THEN 
E Stepl, active 18 1450 ]:=i[ 450 1; 
(ЕТ Trans0 m 19 EHD IF 
Eu Trans1 ?Nn ~ кып FA 
Eu Trans2 [ДД wasan nn 
[E Trans3 BE r I xr ах 


[8] Pou (PRG) 
[B] Pou 1 (PRG) — 
Е] POU Pointer (РАС || POU ` guru " Jim — FARE “任务 R | 当前 碰撞 计数 | 
国 test_step (PRG) Q test step [MyController: PLC : Application] 1217 › 263 (Imp) (E) СЕЕ) 总 是 停止 0 
= 09 任务 配置 
SË Event Task 
{8 MAST 
SË: Taski event 
a Trace 
视图 管理 器 
motion 
TA 专家 


Л pnwernmishihrnn EB 


应 用 : Application [MyController: PLC ] 












< 
[El 消息 | 




















o mine ок етте | RERE | ”当前 用 户 : 


图 8-21 程序 运行 到 第 三 断 点 停止 

















7 СЕЕ =0; a 
8 i[451 ]:-0: 
9 END IF 
10 IF gd i1 F10 THEN 
= 11 FOR f[ 2 ]-0 TO 1 BY 1р0; 
= 12 FOR x[ 3 j] =0 TO 2 BY 1 DO; 
= 13 FOR y| 6 ]|-0 TO 5 BY 1 DO; 
= 14 FOR z[ 11 ]:=0 TO 10 BY 1 DO; 
s 15 FOR 9 26 |-0 TO 25 BY 1 DO; 
16 FOR e[ 51 |:=0 TO 50 BY 1 DO; 
s 17 IF e[ 5i z*d[ 26 jestz[ hoye Hh20*x 3 h-so*£#[>2 —F50 THEN 
18 1 ЕШ: -i[41 ]«: 
- 19 EHD IF 
4 L 
йт. ~“ 1 х 


应 用 : Application [MyController: РІС ] 


Pou | 位 置 KARE | 任务 条件 | 当前 碰撞 计数 | 




















sc M 程序 下 载 [ 程序 未 变 当前 用 户 : (没有 用 户 ) 
图 8-22 ”程序 运行 到 第 四 断 点 停止 
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我 们 再 来 看 一 个 设置 断 点 的 案例 。 首 先 我 们 打开 断 点 设置 ， 如 图 8-23 所 示 。 
M MITONRQUUN —— "o 0H тш: 





主页 (H) Et 配置 

文件 编辑 视图 工程 reoAom 编译 在 线 | 调式 观察 | 工具 窗口、 帮助 

1 = BFE) à * Id 51% 9 所 有 在 线 应 用 中 瑟 信 值 

iE Ei " 对 全 部 在 线 应 用 强制 什 

anm + а x] mw 对 全 部 在 线 应 用 释放 全 部 值 

= 2) LMC058demo vja 将 所 有 的 强制 添加 到 监视 列表 中 

= 8) MyController (LMC058LF42S0) = 显示 模式 " 
7B ис T 单 循环 Ctrl+F5 
= © Application 
ф см | ЧО seien. | 
{$ AxisInterfaceType (STRU adno 
Фф HomeType (STRUCT) 切换 断 点 F9 
Êt PositionType (STRUCT) ЮУ F10 
9e Structure 1 (STRUCT) HEA F8 
?* traffic signal (ENUM) 2 
9: velocityType (STRUCT) Bit Shift+4F 10 
Hi GV. P 运行 到 光标 处 
Ш) 库 管理 器 — 设置 下 一 条 语 ; 
а] CANopen motion (PRG) | ЕТАЖА 
IB] motion (PRG) 显示 当前 语句 
BE] PB test(PRG) E =) а SIE 
+ |Z] PoU_sFC (PRG) Б 
[E] РОО (PRG) 强制 什 F7 
B] Pou_l (PRG) ЫН Alt4F7 
[B] POU, Pointer (PRG) 
HJ test step (PRG) 2 
+ (2 任务 配置 input 1 input 2 
Trace 

ё 视图 管理 器 











然后 ， 在 打开 的 断 点 设置 栏目 选择 要 加 载 断 点 的 程序 和 确定 断 点 位 置 ， 如 图 8-24 所 示 。 
Pi Br cs 


试 运 行 














gə@ə'`Ñ,=-——......... 





l 


к лкт 


图 8-23 ”设置 一 个 新 断 点 





位 置 | 条 件 | 


POU : 
Е : 
Г 实 讲 路径 : 


[PB test [MyController: PLC : Application] >| 
[Network 1 /操作 符 'OR' (Impl) >| 


MyController Application.PB test 








М 立即 激活 断 点 


图 8-24 MEEA 








确定 断 点 配置 后 ， 启 动 程序 仿真 如 图 8-25 所 示 。 
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|. Е] POU Pointer | [=] Pou | [8] test step |=] РОШ als > МАЅТ | 任务 配置 | S Task3 |$ Task2 / IF) PB test | 























MyController.Application.PB test 


表达 式 
Ф in b0012 
Ф input 1 
$ іп_Боо11 
$ out booi 
$ input 2 
$ out boo2 








in b0012 input l out bool 
in booll 
2 
input 1 input 2 out boo2 
out boo2 
@ vi 
ш. > 
W — 
应 用 : Application [MyController: Plc Logic] [而 新 建 





位 置 实例 路 径 任务 条 件 当前 碰撞 计数 


©) PB test [MyController: PLC : Application] Network 1 / 操作 符 'OR' (Imp) (EB) с) 总 是 停止 0 


_ Mhae ë R ` 程序 下 载 程序 未 变 当前 用 户 : (没有 用 户 ) 
图 8-25 ”启动 程序 仿真 
选择 第 一 段 程序 为 断 点 位 置 ， 即 点 击 一 下 程序 的 第 一 段 ， 如 图 8-26 所 示 。 


|. E] POU.Poiter | |=] Pou ||g] test_step | [8] рои 1 |% mast | ESMA | 5 Tas | 3 Task2 НЕ] PB test | "x 










MyController.Application.PB test 








表达 式 
$ in b0012 
$ input 1 
$ in Боо11 
Ф out bool 
$ input 2 
4$ out boo2 
i Ho ^| 
i | in b0012 input 1 out bool 
| | in booll 
| | 0 
i 
— 
input 1 input 2 out роо2 
out boo2 
I v 
Ж ш. B 
d ~ а х 
应 用 : “Application [MyController: Plc Logic] š ДЕА 2 š Y x^ £5 


РОШ | 位 置 | 实例 路 径 EZ + 当前 碰撞 计数 
(©) PB test [MyController: PLC : Application] ^ Network 1 / 操作 符 'OR'(Imp) СЕ > (HE) 总 是 停止 0 





СШ» —— 0X — 程序 下 载 程序 未 变 | 当前 用 户 : (没有 用 户 ) 
图 8-26 ”选择 执行 断 点 的 程序 段 
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切换 断 点 操作 ， 如 图 8-27 Bron. 
































































































































3) EAH) 展 性 配置 | 程序 xii 报告 © 
文件 编辑 视图 工程 FBDAD/L 编译 在 线 | 调试 岗 察 | 工具 ”窗口 “帮助 
В 8 Фа 21% * 所 有 在 线 应 用 中 写 久 值 m! : 
: = ра —— xd 对 全 部 在 线 应 用 强制 值 иш шишиши шш ш |: | ‚зд | EB T rd x 
设备 | 对 全 部 在 线 应 用 释放 全 部 值 
Ec QNID наа 
= АА MyController DERKI] ü MC058, qax hi 
= ис den : | == | жав |28 | = 
= 0 Application [fT ] жай инә воо. 
y CAM1 stes... BOOL 
Фо AxisInterfaceType (STRUCT) BOOL 
HomeType (STRUCT) 切换 断 点 ЕЗ BOOL 
°з PositionType (STRUCT) Bkit F10 BOOL 
Ê? Structure, 1 (STRUCT) 8X. Es BOOL FALSE 
Фе traffic signal (ENUM) Е p 
®t Velocity Type (STRUCT) 跳出 Shift+F10 
@ cv. 运行 到 光标 处 -i 
fi) 库 管理 器 ner mim m 
m CANopen_motion (PRG) : 设置 下 一 条 语 司 out bool 
IB] motion (PRG) i 显示 当前 语句 
НЕ] PB test(PRG) | => 
+ [E] Pou_sFc (PRG) | SMA dd 
[E] Pou (PRG) | 强制 值 F7 
|2] POU 1(PRG) d 释放 值 Alt4F7 
[Ë] POU. Pointer (PRG) E 
[E] test. step (PRG) input 1 input 2 out boo2 
+ 任务 配置 0—0 
Тгасе 
A 视图 管理 器 out boo2 
motion 
HA 专家 
HAW TM5 — 
x % Ethernet 
A ЦИТ 区 < 
HAW САМО Ur 
ACA САМ = 
*. Á % softMotion General Drive Pool " vit X 
- |Oo4&R [9 45s | 0 o tum 
| 工程 | ie | 位 置 a 





T 























| = | 程序 下 载 | 程序 未 变 | 当前 用 户 ; GARA) 





图 8-27 切换 断 点 操作 








通过 切换 断 点 操作 ， 使 得 调试 程序 段 的 断 点 被 激活 ， 如 图 8-28 所 示 。 
任务 配置 Task3 Task2 ^] PB test. -X 














| ТЕ] POU Pointer | |=] Pou | |=] test step | |=] POU 1 | 5 mast 








MyController.Application.PB test 













表达 式 | E _| 注释 4| [& 

Ф in bo012 5 
ф input 1 % 
ф in booll g 
Ф out_bool Ж 
Ф input 2 d 
Ф out boo2 

was Je B 

| | in b0012 input 1 out bool | 

H $ 

| | 

| | in booll 

| | п 

|i i 

l 2822 i 

| 2 

input 1 input 2 out роо2 
out роо2 
[П 
| Ry 
la mill > 

















Е _ E | ЗЕР TS ES ”条件 当前 碰撞 计数 | 
Network 1 / 操作 符 'OR' (Impl) (任意) (EB) 总 是 停止 0 
Network 1 / 操作 数 'out_boo1' (Im... MyController,Application,PB_test СЕЕ) ”总 是 停止 о 


POU — -— i! 
@ PB test [MyController: PLC : Application] 
@ Рв test [MyController: PLC : Application] 













= SETE | gk | 当前 用 户 ; OAMP) 
图 8-28 ”激活 断 点 
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选择 “ 单 循环 " ， 如 图 8-29 所 示 ， 这 样 程序 进行 单 步 运行 。 即 按 一 次 运行 ， 程 序 执行 一 
个 周期 即 停止 并 等 待 下 一 次 运行 指令 。 


LMC058demoproject - SoMachine EE — NAM 














T © 

































































A) ER) 展 性 кж 程序 试 运行 
文件 编辑 视图 工程 EDAD 编译 在 线 ШИЛ: | 工具 ”窗口 “帮助 
8181 ГУЧИ 站 。 所 有 在 线 应 用 中 写 入 值 | нее ёв |5 
: s Bi эт 对 全 部 在 线 应 用 强制 什 | is | 
EA SERES 对 全 部 在 线 应 用 释 光 全 部 值 -X 
-LANMA = 050^ Www 
= APE] MyController [388657 (LMC058L TEE Dr 
^C Tr тос 4 | жш жав [ER E 
= ©) Application [ИЙНИМЕ] Bir сиза BOOL TE M 5 
@, самі { р spes. B00L =, T 
9$ AxisInterfaceType (STRUCT) q BOOL B 
$ HomeType (STRUCT) | Мй te BOOL a = 
®t PositionType (STRUCT) (s 跳 过 F10 BOOL 
$ structure, 1 (STRUCT) vs ША ES BOOL 
Ae traffic signal (ENUM) ET : 
°з VelocityType (STRUCT) = 跳出 Shift+F10 
2 см. С = 运行 到 光标 处 zi 
库 管理 器 mer AER E 
а] CANopen motion (PRG) klima Peona 
ËB] motion (PRG) > 显示 当前 语句 
BF] PB test(PRG) ле; TE 1 
+ [E] РО src (PRG) = АШ SERES 3 
[E] Pou (PRG) 强制 什 p^ 
Е] POU 1 (РАС) Fiii Alt4F7 
|] POU FPointer (PRG) 
[E] test. step (PRG) input 1 input 2 out boo2 














+ 





B 任务 配置 0—1 
ад Тгасе 
ËJ 视图 管理 器 a aaa @ ] 






























к S motion < [an] n 
HAS 专家 — 
HAS TMS 断 点 UNE 
x % Ethernet 应 用 : Application [MyController: PLC ] - | ue | | | 
A HIR Pou [em [se |на 
* de idus @) PB test[MyController: PLC: Application] Network 1/ 操作 符 'OR' (Imp) 任意 } CIE sil о 
HAY CANC š i ©) PB test[MyController: PLC: Application] Network 1/ 操作 符 'OR'(Impl) “任意 ) (rm) ”总 是 停止 о 
Savon (9 PB test[MyController: PLC: Application] Network 1/ 操作 符 OR (Imp) (H8) GS Hem o 
@ PB test[MyController: PLC: Application] Network 1/ 操作 符 'OR' (Imp) 任意} (RE) ЗЕЕ о 
а m | P 
E] 消息 | 
[ murs || {бй | 程序 下 载 程序 未 变 当前 用 户 ; GARA) 








图 8-29 ”选择 单 循环 


点 击 “ 单 循环 ”后 ， 弹 出 确认 窗口 如 图 8-30 所 示 。 


SoMachine 


3 是 否 要 执行 应 用 ' 单 循环 '? 


图 8-30 ”确认 和 窗口 


确认 后 ， 程 序 执行 一 步 ， 如 图 8-31 所 示 。 





加 入 程序 中 一 个 条 件 ， 表 次 点 击 控制 胡 局 动 ， 弹 出 确认 窗口 ， 如 图 8-32 Bras. 


确认 后 程序 执行 一 步 ， 如 图 8-33 所 示 。 


再 加 入 程序 中 一 个 条 件 ， 青 次 点 击 控制 表 局 动 ， 弹 出 确认 窗口 ， 如 图 8-34 所 示 。 
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确认 后 程序 执行 一 步 ， 如 图 8-35 所 示 。 
通过 不 断 局 动 程序 ， 使 之 一 步 一 步 地 执行 以 查看 程序 是 否 按 照 设 计 进行 工作 。 











[Е] POU_Pointer | |=] Pou | [8] test step POU 1 |% mast (H ESME Æ Tasks |$ Task2 НЕ] PB test | 
MyController.Application.PB test 










Ф in b0012 
$ input 1 
$ in_booll 
4$ out bool 
$ input 2 
$ out boo2 


r—ə—— 


input_1l input_2 out_boo2 




















l—— ən 3 
out boo2 
[П ^ | 
EEE — e 
E ` q x 





应 用 : Application [MyController: Plc Logic] M [UE 0: - 

POU | 位 置 实例 路 径 fs 条 件 当前 碰撞 计数 
©) PB test [MyController: PLC : Application] ` Network 1 / ВТЕ 'OR' (Impl) (E) (任意 ) 总 是 停止 0 
© Рв test [MyController: PLC : Application] ` Network 1 / ЁТЕ] 'out_boo1' {Im..，MyController,Application,PB_test (#8) 总 是 停止 0 






жь o — dx EFFE. | BER HP: GAMP) 


图 8-31 程序 执行 一 步 后 停止 


SoMachine 


v 是 否 要 执行 应 用 ' 启 动 '? 


= 1С] 





8-32 ”确认 窗口 
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MyController.Application.PB test 








表达 式 
$ in_b0012 
$ input 1 
$ in booli 
$ out booi 
$ input 2 
ф out boo2 
in b0012 input 1 
in booll 
0 
2 
input І input 2 out boo2 
out boo2 
[П E | 
S м 
& u. A 
[78 = 
应 用 : Application [MyController: Plc Logic] Ше > x=, > "Ves 


| 位 置 实例 路 径 ES 条 件 | 当前 碰撞 计数 © 
@) PB test [MyController: PLC : Application] ` Network 1 / 操作 符 'OR' (Impl) HE) (#8) 总 是 停止 0 
© PB test [MyController: PLC : Application] ^ Network 1 / ЁТЕ] 'out_boo1' (Im..，MyController,Application,PB_test С) 总 是 停止 ”14 





[ Bü | mA | ETE | ра | 当前 用 户 ; GAMP) 
图 8-33 ”程序 运行 一 步 后 停止 


MyController.Application.PB test 


表达 式 
$ in_b0012 
$ input 1 
$ in bool1 
4 out bool 


$ input 2 
$ out boo2 









SoMachine 


2) 是 否 要 执行 应 用 ' 启 动 '? 


1С] 














| 位 置 实例 路 径 fe | 条 件 当前 碰撞 计数 | 
©) PB test [MyController: PLC : Application] ^ Network 1 / 操作 符 'OR' (Impl) СЕВ ә (任意 ) ”总 是 停止 0 
© PB test [MyController: PLC : Application] ^ Network 1 / 操作 数 'out_bool' (Im..，MyController,aApplication,PB_test (#8) 总 是 停止 14 








程序 未 变 | 当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 





8-34 ”确认 窗口 
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MyController.Application.PB test 


$ in b0012 
$ input 1 
ф in bool1 
Ф out bool 
$ input 2 
4 out boo2 














FR: Application [MyController: Plc Logic]. ЕЕ ICE — ——— = 出 新 建 š 
POU 位 置 | РЇ т 性 务 条 件 | 当前 碰撞 计数 | 
(à PB test [MyController: PLC : Application] ^ Network 1 / 操作 符 'OR' (Impl) CHE) (HE) 总 是 停止 O 

© PB test [MyController: PLC : Application] Network 1 / ЁТЕ] ‘оце boo1' (Im... MycController.Application.PB test (#8) 总 是 停止 15 





| mue | CR | 程序 下 载 | 程序 未 变 当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 
图 8-35 程序 再 次 执行 一 步 
8.4.4 曲线 记录 
在 程序 的 调试 和 诊断 过 程 中 ， 还 有 一 个 工具 是 非常 实用 和 有 效 的 ， 即 曲线 记录 。 它 相当 
于 把 一 个 程序 的 执行 过 程 拍摄 下 来 ， 其 中 的 演员 就 是 那些 你 要 关注 的 命令 字 、 状 态 字 、 电 动 
机 运动 的 速度 、 位 置 、 各 种 传感器 信号 等 。 通 过 对 这 些 状态 量 、 过 程 量 的 拍摄 记录 ， 可 以 非 
常 清晰 地 看 到 程序 在 整个 执行 过 程 中 ， 这 些 变 量 在 各 个 时 上段 的 情况 ， 如 图 8-36 所 示 。 


[E] PLC.PRG [PLCWinNT: Plc Logic: Application] ~ & Trace [PLCWinNT: Plc Logic: Application] | 4bx 


























Configuration... 
Settings... 





Scroll Forward 


wm PLC_PRG.iCnt 

mm PLC PRG.rSin 

wm PLC PRG.rCos 
* Standard 1 


图 836 ”程序 执行 过 程 的 曲线 记录 
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建立 一 个 曲线 记录 
1) 鼠标 放置 在 应 用 (Application) 点 右键 打开 下 拉 有 亲 单 ， 在 采 单 中 选中 添加 对 象 ， 并 
按 导 引 出 的 沫 单 找到 跟踪 并 按 鼠 标 左 键 确 认 ， 如 图 8-37 所 示 。 



























































































































































LMC058demo_camOpen.project" - [к= X 
主页 (H) Ett 配置 试 运行 @ 
文件 编辑 视图 工程 CFC 编译 在 线 ОЕ 工具 窗口 帮助 
Шао — X Ba x | ala С | ë 6 
i | | #F #r | 
Ка ЫШЫ de acie | Symbos |[  роштап |j Ethemet | 7 Relocaton Table [MyControler: PLC : Applicaton] — | fj d3 | |E] systest (8) trace test аў Trace | < x| 
= р LMCOS8demo camOpen үр PRDGRAM trace test > |= E 
= MyController (LMC058LF42S0) = VAR d | 
= Bl ріс trace generation: GEN; з | Ex. 
= [e] Application, | trace_sinus: GEN; Ed | > 
cadi | SH trace TRIANGLE: GEN; жт 
Ag axisinterf Въ — gi kl: BOOL; zB 
°з сатТуре n sl: INT; == 
et endlessT 粘贴 32: INT; | 
a Gv. > HI controller firmware: ARRAY[0..3] OF BYTE; 
库 管理 器 == , controller w: INT; 
lai trace ted = =... controller К: INT; 
2- pou mail $? 从 模板 中 添加 功能 controller 3: WORD; 
m 
2 adi 添加 对 象 r |} Application... | 
I moni 添加 设备 .… Qj CAMTable.. ~ | 
А а! 搬入 设备 ,, A CNC settings... 
ЕД Stepi onam m 5 
[E sys test 扫描 设备 ,， QV gR.. | PIC GVLPLC Wa wPLCControl G) 
T Relocatd С) ШИЖ... f£] DataLogManager... Pn [ РЕС GVLETH Wa wesetCi 
a rro s 
097587 me 8 armen. — jl — 
Lm rm T #988. QUT š 
à 8 gems LWORD TO WORD ~ 
GO Trace 1 EA... e oW PLC GVLPLC Ri IwSystemFault 140. | — 
Visualiza| 登录 -o 界面 
dB) HMI cam A 
2 нме JA csv PRE... Ee 1 
Ж] move b EET @ 全 局 网 络 变星 列表 .… 
$9 专家 将 数据 保存 到 csv 文件 … D wm 
=% TM5 LG ned. 
= m TM5_Manager(TM5 Manager M 数据 单元 类 型 … 
= pos LE) 文本 列表 
| DI12DE (DI12DE) : 
ДР оо1оте (poi2TE) E) wm. __ ~ 
У Ethernet - B] RrFRédsERoU.. [б]- 
«| m | D Ë p т m ЕК 
消息 
当前 用 户 ; GARA) 








2) 确认 跟踪 后 ， 会 弹出 如 下 对 话 框 ， 在 此 框 中 ,填写 跟踪 的 名 称 ， 比 如 Trace 1， 如 


图 8-38 所 示 。 


图 8-37 





建立 曲线 跟踪 





&D uwsacmwln. 





跟踪 的 名 称 : 


race 1 


图 8-38 


命名 跟踪 名 称 
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确认 名 称 并 打开 ， 弹 出 如 下 配置 框 ， 如 图 8-39 所 
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: (没有 用 户 ) 
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单 ， 如 图 8-40 所 
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新 建 的 跟 
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图 8-39 
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设置 。 在 跟 
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trace test 





© axisinteraceType (STRUCT) 
2$ camType (STRUCT) 

好 endlessType (STRUCT) 

Ф) visualization Manager 

39) HMI. cam 


@ сп 
a HMI, power on 
* C 专家 


+ % ТМ5 


@ 库 管理 器 
а? Trace 1 


@ самі 
= [&£] pou. main (PRG) 
@ di(SM Drive, Virtual) 


= Ü Application 
'à Ethernet 
+ 9 mik 
'à CANO 
'* сам 
P de (SM 
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3) PEIRE 
= “ softMotion General Drive Pool 


= 80 рс 


E (5 LMCOSBdemo сатОрел 





= [IE] MyController (LMCOSBLF4250) 


ARE TTNIIEE 


LMCO5B8demo camO 





文件 dis 视图 工程 跟踪 编译 ER 









E 消息 | | 





的 配置 


Ex 
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ГА 


图 8-40 打开 一 个 跟 
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4) TEE] 8-41 P, йшй, HAME, ТЕШ ИШЕ ЙЕН В MRE EREE, Био) 
启动 是 基于 这 个 变量 状态 的 变化 的 。 比 如 ， 记 录 一 台电 动机 起 动 过 程 中 ， 速度、 位 置 的 情 
况 。 我 们 束 可 以 定义 电动 机 的 速度 为 触发 变量 ， 触 发 沿 为 速度 的 上 升 沿 ， 触 发 可 水 平 为 10， 
即 当 电动 机 速度 上 升 到 10 后 即 局 动 电动 机 速度 、 位 置 记录 。 当 然 ， 我 们 也 可 以 定义 局 动 电 
动机 的 信号 作为 触发 信号 ， 触 发 沿 为 上 升 沿 ， 触 发 水 平 为 局 动 信号 接 通 ， 即 “1” 或 true, 
在 跟踪 配置 中 ,触发 位 置 是 指 触 发 后 的 曲线 记录 占 整体 记录 画面 的 百分比 。 比 如 说 50% , 
即 在 整个 记录 画面 ， 局 动 记录 是 从 记录 画面 的 中 间 开 始 的 。 


























记录 设置 


Bb je 39 (1): | En 
Bio (е): 无 M | 
Rh E Dr EL (%)(Р): 


жшк: — | ES 


F (T): Ө! Y | 
RME (у) | 1 ` | -循环 
记录 条 件 (R): | E" 


Runtime buffer siz 100 elements 


(т): | 


[^ 为 视图 加 载 限 踪 POU(w) 


确定 (0) | 取消 (C) | 





图 841 跟踪 配置 框 





5) ÆR 8-42 所 示 的 配置 框 中 填写 触发 变量 ， 可 以 点 击 右边 的 图 标 ， 打 开 输 入 助手 。 

首 助 输入 助手 ， 可 以 选择 将 要 观察 的 变量 ， 比 如 kl. 

б) 根据 此 配置 框 ， 来 配置 参数 。 跟 踪 配 置 如 图 843 所 示 。 

各 栏目 定义 说 明 如 下 : 

触发 变量 : 配置 触发 变量 是 可 选 的， 它 与 其 他 一 些 条 件 共同 决定 了 跟踪 的 时 间 范 围 。 

下 面 进行 详细 解释 : 

该 变量 可 以 是 一 个 布尔 变量 、 一 个 表达 陈 或 一 个 模拟 变量 ， 也 可 以 输入 枚 举 变量 或 属性 
变量 。 当 该 变量 满足 了 定义 的 值 一 一 该 值 根据 “触发 边沿 ”( 定 义 见 下 文 ) 类 型 来 决定 ， 跟 
踩 将 在 采样 一 段 时 间 后 集 止 一 一 该 采样 时 间 段 由 “位 置 ” (定义 见 下文 ) 的 百分比 来 决定 。 
也 就 是 说 ,一 旦 触发 变量 变 为 真 或 满足 某 一 特定 值 ， 跟 踩 将 继续 一 段 定义 好 的 周期 。 

点 击 按钮 LJ 使 用 输入 助手 来 选择 一 个 合适 的 触发 变量 。 

注意 ,通过 “记录 条 件 ”( 定 义 见 下 文 ) 也 可 以 控制 跟 踊 的 开始 。 

触发 边沿 : 
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2S IC): 
Poir oH 
z o Application ЁЎ 
*- (2 CAMI 
* Еа pou main PROGRAM 
= [Ø] trace tes PROGRAM 
$ 
Ê 51 
Ê 52 
+- Ф trace gere... SEN 
*- ф trace sinus GEN 
+- $ trace ТАЈА... GEV 
- IoConfig Globals XL 
{} Iostandard E iostandard, 3.4.1.0 (system) 
{} 5ЕС АДЕ Incü58 pkcsystem, 1.0.2.6. 
{} SM3 Basic E 2m3 basic, 3.4.1.90 (35 - s... 


М 结构 化 视图 (W) М 显示 文档 (5) 过 滤器 (F) : ЕЗ >| 


k1: BOOL; 
(VAR) 





图 8-42 配置 触发 变量 


Ж: 无 触发 (默认 值 )。 

上 升 沿 “布尔 型 触发 变量 的 上 升 党， 或 模拟 触发 变量 增 大 到 为 它 所 定义 的 “水 平 ” 值 ， 

触发 : 触发 事件 发 生 。 

下 降 沿 “布尔 型 触发 变量 的 下 降 沿 ， 或 模拟 触发 变量 减 小 到 为 它 所 定义 的 “水 平 ” 值 ， 

触发 : ”触发 事件 发 生 。 

上 升 ^ 下 降 沿 ”在 上 升 沿 触 发 或 下 降 沿 触发 中 描述 的 条 件 达 到 时 (如 上 所 述 )， 触 发 事 

触发 : 件 发 生 。 

触发 位 置 (% ) : 触发 事件 发 生 后 ， 要 记录 跟踪 变量 的 测量 值 百 分 比 。 即 定义 ,触发 事 
件 发 生前 所 要 记录 的 跟踪 变量 测量 值 的 百分比 ， 以 及 触发 事件 发 生 后 要 记录 的 百分比 。 例 
如 : ЖАД 25， 则 在 跟踪 曲线 中 ，75% 是 触发 事件 发 生前 的 测量 值 ，25% 是 触发 事件 发 生 后 
的 测量 值 。 如 宁 乔 望 一 发 生 触 发 事件 ， 就 开始 跟踪 ， 那 么 填 和 人 100. 
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记录 设置 


Bb x (i): | trace_kest,kl x 
Ва ( е) $ | 3 v | 


fb A fr EE CS P): 
Bb жЕКЕ): [true ud 
TESS CT): MAST e 


FRE (у) [1 -| -循环 
记录 条 件 (R): | E 


Runtime buffer siz elements 


注释 im): 


[ 为 视图 加 载 跟 踪 POU(w) 


Em... | 





TEO) | RR) | 


图 8-43 ”跟踪 配置 











触发 水 平 : 车 使 用 模拟 量 作为 触发 变量 ， 在 此 处 定义 该 变量 为 多 少时 产生 触发 事件 。 可 
直接 输入 一 个 数值 ， 或 用 变量 来 定义 该 数值 (允许 使 用 枚 举 型 常量 )。 默 认 值 : 空 。 

任务 : 在 可 用 的 任务 列表 中 选择 ,该 任务 被 执行 后 从 中 读 取出 跟踪 变量 的 值 。 默 认 值 : 
任务 配置 树 中 的 第 一 个 任务 。 

每 次 测量 : 此 处 定义 再 次 读 取 变 量 前 我 们 需要 等 待 的 周期 数 ， 通 过 ( 绥 冲 区 大 小 * 第 x 
个 周期 处 测量 * 任务 间 隅 ) 计算 公式 ， 可 以 计算 出 最 小 的 监视 时 间 段 。 

记录 条 件 : 此 处 可 输入 一 个 布尔 变量 、 一 个 数值 或 一 个 布尔 表达 式 。 该 条 件 为 真 ， 则 局 
动 跟踪 采样 。 知 此 处 没有 任何 输入 ， 则 在 下 装 跟踪 配置 并 且 应 用 开始 运行 后 ， 立 即 开始 跟 踪 
记录 。 

缓冲 区 大 小 : 字 节 数 ， 运 行 系统 中 分 配给 当前 记录 用 以 保存 跟踪 变量 值 的 缓冲 区 大 小 。 
监视 跟踪 时 会 显示 此 缓冲 区 中 的 内 容 。 默 认 值 : 100。 

注释 : 在 此 输入 有 关 当 前 记录 的 注释 文本 。 

显示 : 点 击 此 按钮 将 打开 “编辑 显示 < 记录 名 > ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 可 以 为 当前 
配置 的 记录 设置 其 跟踪 窗口 的 显示 (坐标 轴 ， 颜 色 ， 深 动 动作 ) ， 如 图 8-44 所 示 。 

为 视图 加 载 跟踪 POU: 勾 选 其 复 选 框 ， 引 发 对 组 件 < 跟踪 名 > < 任务 名 > _ VISU 的 隐 
式 编译 。 如 果 想 在 视图 中 集成 跟踪 的 输出 ， 可 使 用 该 选项 。 

7) 配置 要 记录 的 变量 ， 如 图 845 所 示 。 

如 图 8-45 所 示 ， 把 鼠标 移 到 记录 名 上 点 击 右键 打开 下 拉 荣 单 ， 选 择 新 变量 并 确认 后 弹 
出 跟踪 配置 ， 如 图 8-46 所 示 。 
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编辑 显示 = 
хан |у | 
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最 大 (xy 
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v FH: [maça — + zE 
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пяе, : | С ]Beige - | 
Refresh rate (ms): 500 
Maximum number of recorded values: | _— 10000 


复位 iR) | 作为 缺 省 来 使 | 

















4 8-44 配置 显示 界面 


* ЖАА 
记录 设置 
MH: [жеты «| 
触发 沿 (e): [无 | 


触发 位 置 (%XP): — [о 
触发 器 水 平 (): [true E 


tt (T): MAST v 


每 次 测量 (y) h =| 4 
ажан [Г о оо о о — — x] 


Runtime buffer siz [i00 elements 


= 


[^ 为 视图 加 载 跟踪 POU(v) 
Хт... 


确定 (0) | 取消 (C) | 





图 8-45 配置 要 记录 的 变量 
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变量 设置 - 


3E (V): O| gel 
Вже, (с): |m вісе -| 


图 形 类 型 (G)， 直线 * 


Bus BEES: E 
А. FER): 
T ESSE: 


| Black ” | 
Кор: жу Be в 


临界 上 限 (u): | ) 
ж ІАЕ ЕТЕ (т): [Tem E | 





确定 (O) | 取消 (CC) | 





图 8-46 ”跟踪 配置 
点 击 变量 栏目 的 右边 图 标 ， 弹 出 输入 助手 如 图 8-47 所 示 ， 选 择 要 记录 的 程序 变 
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= ©Ӧ) application £F 
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Ф si 
$ s2 


+ Ф trace деге... 


Ф trace sinus 


+- $ trace TRIA... 


«д IoConfig Globals 
13 IoStandard 

{} SEC 

{} sM3 Basic 


М 显示 文档 (5) 


VAR GLOBAL 
PROGRAM 
PROGRAM 
BOOL 

INT 

MT 

GEM 

GEM 

GEN 

WAR GLOBAL 
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standard. 3.4.1.0 (system) 
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sm3 basc, 34.1.90 (37 - z... 





过 滤器 (F) : 无 | 
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确认 后 ， 变 量 kl 被 放 入 变量 栏目 中 ， 如 图 8-48 所 示 。 


=- Trace 1 变量 设置 


mm trace test.ki 
7 35-8 (v): | trace_test,k1 B 
ETE ERE (с): | Ee ~] 


图 形 关 型 (G)， 直线 M 


Bui MBES: LI 
lase PER: [ 
EMAS AE (i): [| lack M | 


Was BEA ГЫ 
临界 上 限 tu); [ 
FE ІАЕ (m): [Red M | 


— 


Em... 


确定 (O) | ROB) | 





图 8-48 变量 导入 


同 理 ， 重 复 上 述 建 立新 变量 ， 借 助 输入 助手 导入 变量 步 又 ， 建 立 其 他 变量 sl 、s2 。 
如 图 8-49 所 示 。 我 们 建立 了 3 个 变量 的 记录 。 








=- Trace 1 变量 设置 


mam trace test,kl 


шш trace test.si wE (V): trace test.s2 Fx 
иш Lrace test.s2 ТЕ (c): ШШ | 
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确定 (0) | RR) | 





图 849 建立 3 个 变量 的 记录 


: 183. 


程序 的 调试 和 诊断 
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$83 
界面 如 图 8-50 所 
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按 “ 确 定 ” 后 ， 建 立 的 跟 
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=- Trace 1 
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， 如 图 8-51 所 
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MyController.Application.trace test 


+ ф trace sinus 
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+ d trace generation 
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程序 未 变 


程序 仿真 执行 


图 8-51 


程序 下 载 
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然后 在 图 8-52 所 示 的 跟踪 配置 中 ， 选 择 记录 触发 信号 的 触发 沿 为 负 向 ， 即 当 kl1 从 “1” 
变 为 “0” 时 ， 触 发 记录 开始 。 记 录 位 置 定 为 99， 即 触发 后 的 记录 占 这 个 记录 的 90% ， 也 
就 是 说 ， 触 发 开始 的 记录 从 整个 记录 的 1096 处 开始 。 这 可 以 从 后 面 的 记录 曲线 看 出 。 








= Trace 1 一 记录 设置 7 


mm trace_test.ki 


mm trace test.si BRAE (1): | trace test.kl T: | 


mm trace_test,s2 Ф (е): 
Bh LE (sP): 


Вава [ше af 


任务 (T): sr о í í í í í í í í í X| 
每 次 测量 (y) | ”| -循环 

记录 条 件 (R): | A 
Runtime buffer siz [ion — — elements 


TES (m): | 


[ 汶 视 图 加 载 跟踪 POU(Y) 


Eam. | 








| 


确定 (0) | 职 消 (O) | 








图 8-52 ”设置 触发 信号 沿 


在 记录 区 域 点 击 鼠 标 右键 ， 选 择 下 载 跟踪 ， 如 图 8-$3 所 示 。 
M mem u UAE = 
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文件 编辑 视图 工程 跟踪 编译 在 线 调式 /观察 TE 窗口 帮助 
Ша | А А Е | o [3 | |5506 m | 
imb = L.-h ° A b LR NN 
设备 vx П ma Symbols |[£] pou тап | ff] Ethernet | — Relocation Table [MyController: PLC : Application] | (4j d3 |[E] svs test | [8] trace test ' ай Trace 1 af Tae |+ X 
= `Ë) LMCOSSdemo camüpen j^ loc chars СЕЕ ЕГЕС ЕЕ аыр же Е БЕ Е арун О SEWU K CON uc 
=-ААР  мусопгойе DERKI] (LMCUSSLI | ? d edge Ë 
T 9) С | =з ааа = 
o Application [运行 ] | = trace testki » 
Cy CAM1 | T 
°з axisinterfaceType (STRU | В 
°з camType (STRUCT) | 福 
ex endlessType (STRUCT) | | п d OTIO S EOD AC. | | rt s H 
[UE | Ж ЕЖЕ 








| | [des TSRS 


















































Eil trace test (PRG) 
= 图 pou main (PRG) 
图 cam active 开始 /停止 跟踪 
ñ endless_adive | | БЇ ЕЕ 
动 | motion basic adive ш S, x 
power on adive [I 光标 
[EA step0_active E 鼠标 滚动 
8 sys: test (PRG) БЕШ 
Relocation Table adde 
"3 符号 配置 于 省 显示 
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= А ТМ5_Мападег(ТМ5 Мапа 
= A л 


Af- DIi2DE (опоре) 
Аг D012TE (poizTE 
x % Ethernet >” 


TE н 

















T#0ms T#16s Т#325 Tédós — à 111 Teim4s . Té1m20s ___Т#1т365 














LL ”运行 程序 下 载 | 程序 未 变 | 时 间 : T#25s780ms 值 : 4.850174 | 当前 用 户 : (没有 用 户 ) 





图 8-53 ”打开 记录 菜单 选择 下 载 跟踪 
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启动 下 载 跟踪 后 ， 记 录 的 开始 取决 于 触发 信号 的 到 来 。 如 图 8-54 所 示 ， 记 录 的 启动 竺 
待 着 触发 信号 。 


а] trace test." &f Trace 1 











=- Trace 1 
mm trace test.ki 
NEN Lrace Lest.si 
mE trace test.s2 











Т#10= Т#11= 











тё [ 程序 未 变 | зева | 当前 用 户 : (没有 用 户 ) 


图 8-54 ”确认 下 载 跟 踪 ， 记 录 等 待 触 发 信号 
回 到 程序 执行 界面 ， 使 k1 从 TRUE 变 为 FALSE， 如 图 8-55 所 示 。 从 而 启动 了 记录 。 


; w trace test | @@ Trace 1 | 















MyController.Application.trace test 
+ ф trace generation 
* ф trace sinus 
+ ф trace TRIANGLE 
ў к 
Ф 51 





гасе sinus 








А 


^ su ШШШ 程序 下 载 | 程序 未 变 当前 用 户 : (没有 用 户 ) 














图 8-55 kl 从 TRUE 变 为 FALSE 
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从 图 8-56 看 出 ， 当 kl 从 工 变 为 0 局 动 了 曲线 记录 。 这 个 触发 点 在 这 个 记录 画面 的 1096 
处 ， 从 这 个 触发 时 刻 开 始 ， 曲 线 sl ЯП s2 fi. PRESS Trace _1 记录 了 触发 后 面 的 90% 的 运 
行情 况 。 


| dg] trace test аф Trace 1 | 














=- Trace 1 
mm 0 trace test.kl 
mam 98 trace test.si 
mE 14 trace test.s2 





-94 ; 
Ta21m36s100ms T&1m37s100ms T21m38s100ms 


序 下 载 程序 未 变 时 间 : T&1m36s382ms 已 到 达 般 发 器 当前 用 户 ; (没有 用 户 ) 


图 8-56 ”跟踪 器 记录 的 变量 曲线 
8.5 系统 变量 和 功能 


在 每 个 控制 器 中 ， 都 有 一 些 系统 变量 ， 通 过 对 这 些 系统 变 量 的 读 、 写 ， 我 们 可 以 了 解 这 
个 控制 器 的 状态 和 信息 。 打 开 在 线 帮助 ， 可 以 看 到 可 用 的 系统 变量 和 功能 说 明 ， 如 图 8-57 
所 示 。 

在 图 8-57 的 标示 1 框 中 ,我们 知道 通过 系统 变量 的 读 出 ， 可 以 了 解 控制 器 的 固件 版 本 
和 控制 器 状态 等 情况 。 也 可 以 通过 对 系统 变量 的 写 操作 来 停止 或 启动 控制 器 。 还 可 以 查看 控 
制 器 的 通信 状态 。 

在 标示 2 框 中 ， 我 们 看 到 控制 器 支持 的 一 些 附加 功能 ， 比 如 ， 立 即 IO 功能 和 冷 启动 / 
热 启动 探测 功能 。 

在 读 取 系统 变量 时 ， 一 种 办 法 是 : 采用 变量 监视 表 ， 如 图 8-58 所 示 。 点 击 视图 打开 下 
拉 菜 单 ， 建 立 一 个 监视 表 。 

双击 图 8-59 所 示 界 面 中 表达 式 下 空 栏 。 这 时 空 栏 右边 出 现 图 标 ， 点 击 图 标 ， 弹 出 输入 
助手 。 
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& C M238 PLCSystem Library Guide 

8 CJ XBTGx PLCSystem Library Guide 

® CJ ATV IMC PLCSystem Library Guide 

日 3) M258 PLCSystem Library Guide 
(8) Safety Information 












& C] System Variables: Definition and Use 
Б 3 PLC, R and PLC, W Structures 
E) PLC, R: Controller Read Only System Variables 
E) PLC. W: Controller Read | Write System Variables 
8 CJ SERIAL, R and SERIAL, W Structures 
89 CJ ETH_R and ETH, W Structures 





E) OM72FGetImmedateInput: Read Input of an Embedded Expert ЏО 
E) get TMSDelay: Number of TMS bus cycles without valid exchange 
E) IsFirstMastColdCycle: Indicates Ё Суде is the First Mast Cold Start Cyde 
E) IsFirstMastCycle: Indicates Ё Cycle is the First Mast Сусе 
E) IsFirstMastWarmCyce: Indicates f Cycle is the First Mast Warm Start Cycle 
日 Єў M258 write Functions 
DM72FSetImmediateOutput: Write Output of an Embedded Expert ЏО 
SetLEDBehaviour: Determines the Behavior of a LED 
MM 人 ho ed Too QUA Gush Wash 









DOC 


图 (CJ LMCOS8 PLCSystem Library Guide 


图 8-57 ЕА) sa t MIEJRÉ 


在 输入 助手 中 ， 按 图 逐 层 打开 变量 ,选择 PLC_R， 按 “确定 ”"， 如 图 8-60 所 示 。 这 样 
监视 变 为 如 下 界面 ， 如 图 8-61 所 示 。 
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= LMCO58demo camÜOpen.project* - SoMachine 


,| 主页 (H) жт 配置 










г 0) trace test @ ЖЕТЕ Q cv. 
PROGRAM trace test 
VAR 
trace_generation: GEN; 
ace_sinus: GEN; 
Ace TRIANGLE: GEN; 


Я 惟 备 值 
< 无 效 的 表达 式 > ”< 无 效 的 表达 式 > 





图 8-59 配置 监视 表 


зс): 
监视 变量 
* - IoConfig Globals VAR GLOBAL 
+- {} IOSTANDARD AE 
* [ЗЕ] My Controller 
= (3 SEC AE 
= [PLC вм 
=- Ф Рс см. VAR GLOBAL 
Ф ETH R ETH R SIRUCF 
Ф ETH W ETH Ме STRUCT 
иск è — ]ec& smucr 
$9 PLC Ww PLC W STRUCT 
Ф PROFIBUS R PROFIBUS R_ STRUCF 
Ф SERIAL В SERIAL R ARRAY ТҮРЕ 
Ф SERIAL Ww SERI: W ARRAY TYPE 





Ф TM5 MODULE R IMS MODULE FR ARRAY... 
+. ft SM3 RASIC E 
< 


P Tm | 
I 结构 化 视图 (w) М 显示 立 档 (5) 


PLC R: PLC_R_STRUCT; 
(VAR, GLOBAL) 


Generic information on M258 





图 8-60 在 输入 助手 中 选择 PLC _ R 
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HM 1 
表达 式 


= a MyController Application, PLC_GYL.PLC_R 


$ i wVendorID 

$ i wProductID 

$ i dwSerialNumber 

$ i byFirmVersion 
$ i byFirmVersion[0] 
$ i byFirmVersion[1] 
$ i byFirmVersion[2] 
$ i byFirmVersion[3] 

$ i byBootVersion 
$ i byBootVersion[0] 
$ i byBootVersion[1] 
$ i byBootVersion[2] 
$ i byBootVersion[3] 

$ i dwHardVersion 

$ i dwChipversion 

$ i wStatus 

$ i wBootProjectStatus 

$ i wLastStopCause 

$ i wLastApplicationError 

$ i lwSystemFault, 1 

$ i lwSystemFault. 2 

$ i wIOStatus1 

$ i wIOStatus2 

$ i wClockBatterystatus 

$ i dwAppliSignature1 

$ i dwApplisignature2 

$ i dwAppliSignature3 

® i dwApplisignature4 


类 型 

PLC_R_5TRUCT 
WORD 

WORD 

DWORD 

ARRAY [0..3] OF BYTE 
BYTE 

BYTE 

BYTE 

BYTE 

ARRAY [0..3] OF BYTE 
BYTE 

BYTE 

BYTE 

BYTE 

DWORD 

DWORD 

PLC R. STATUS 

PLC. R. BOOT. PROJECT. STATUS 
PLC R. STOP. CAUSE 
PLC, R. APPLICATION, ERROR 
LWORD 

LWORD 

PLC, R. IO. STATUS 
PLC. R. IO. STATUS 
WORD 

DWORD 

DWORD 

DWORD 

DWORD 


图 8-61 


të 


< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 


< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 


< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 
< 没有 登录 > 


监视 画面 出 现 可 读 出 的 控制 器 信息 


登录 控制 硕 ， 我 们 可 读 到 控制 融 的 信息 ， 如 图 8-62 所 示 。 


ШШ 1 
RAA 


= $ MyController,Application.PLC  ... 


$ i wVendorID 

Ф i wProductID 

$ i dwSerialNumber 

= d i byFirmVersion 
$ i byFirmVersion[0] 
$ i byFirmVersion[1] 
$ i byFirmVersion[2] 
® i byFirmVersion[3] 
= ф i byBootVersion 

$ i byBootVersion[0] 
$ i byBootVersion[1] 
$ i byBootVersion[2] 
$ i byBootVersion[3] 

$ i dwHardVersion 

$ i dwChipVersion 

$ i wStatus 

$ i wBootProjectStatus 

$ i wLastStopCause 

$ i wLastApplicationError 

$ i lwSystemFault. 1 

$ i lwSystemFault 2 

$ i wlIOStatus1 

ф i wlIOStatus2 

$ i wClockBatterystatus 

$ i dwApplisignature1 

Ф i dwAppliSignature2 

$ i dwAppliSignature3 

$ i dwAppliSignature4 


dl 


还 有 一 种 办 法 是 把 系统 信息 赋值 给 一 


图 8-63 所 示 。 


| 类 型 iB 
PLC R, STRUCT 
WORD Ü 
WORD Ü 
DWORD Ü 
ARRAY [0..3] OF BYTE 
BYTE Ü 
BYTE Ü 
BYTE Ü 
BYTE Ü 
ARRAY [0..3] OF BYTE 
BYTE Ü 
BYTE Ü 
BYTE Ü 
BYTE Ü 
DWORD Ü 
DWORD Ü 


准备 值 


PLC_R_STATUS 
PLC_R_BOOT_PROJECT_STATUS 
PLC_R_STOP_CAUSE 
PLC_R_APPLICATION_ERROR 
LWORD 

LWORD 

PLC_R_IO_STATUS 
PLC_R_IO_STATUS 

WORD 

DWORD 

DWORD 

DWORD 

DWORD 


CTh АА 


运行 


PLC_R_EMPTY 

PLC АМО BOOT. PROJECT 

PLC. R. STOP. REASON, UNKNOWN 

PLC. R. APP. ERR, APPLICATION, VERSION, MISMATCH 


Oj 5j Oj 51010] 0i 0| O 


程序 下 载 


图 8-62 ЕА 





程序 未 变 





注释 ^ 





当前 用 户 : (没有 用 户 ) 





个 变量 ， 然 后 在 应 用 程 


同 理 ， 可 以 用 监视 表 来 对 控制 锅 与 操作 ， 如 图 8-64 所 示 。 


控制 带 内 的 系统 位 


_ wPLCControl ”可 以 控制 PLC 的 状态 ， 


x F WJ ig < BLUE 
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"RUN". “STOP”. "RESET COLD", “RESET WARM”。 当 系统 位 “q uiOpenPLCCon- 
trol” 中 间 的 数值 由 0 变 为 6699 时 ， 将 执行 “qd _wPLCControl” 内 的 控制 命令 。 
jg] trace test || 库 管 理 器 Ig GVL | -X 


MyController.Application.trace test 
表达 式 
$ trace generation 
Ф trace sinus 
$ trace TRIANGLE 
$ ki 
Ф 51 
ф 52 
= Фф controller firmware ARRAY [0..3] OF BYTE 
Ф controller firmware[0] BYTE 
Ф controller firmware[1] BYTE 
Ф controller Ffirmware[2] BYTE 
Ф controller firmware[3] BYTE 






监视 1 

表达 式 类 型 | 值 

+ @ MyController.Application.PLC, GVL.PLC А PLC, R, STRUCT 

= (M) MyController.Application.PLC. GVL.PLC. № PLC, W. STRUCT 
$ q wResetCounterEvent WORD < 没有 登录 > 
Ф q wResetTMScounters WORD < 没有 登录 > 
$ q uiOpenPLCControl UINT < 没有 登录 > 
$ q wPLCControl PLC W. COMMAND < 没有 登录 > 





图 8-64 系统 变量 通过 监视 表 对 控制 硕 写 操作 


系统 变量 通过 赋值 进行 写 操作 如 图 8-65 所 示 。 
图 trace_test E ) 库 管 理 器 d sv. | 





MyController.Application.trace _test 





表达 式 | 类 型 | fü "tei 
+ ф trace generation GEN 
+ Фф trace sinus GEM 
+ ф trace TRIANGLE GEN 
$ ki BOOL TRLIE 
$ si INT Ü 
ф 52 INT 0 
+ Ф controller firmware ARRAY [0..3] OF BYTE 


Ф controller w INT 1 [ 





[kd 8-65 系统 变量 通过 赋值 进行 写 操作 


DOI 可 视界 面 的 创建 及 应 用 





在 编辑 一 些 复杂 程序 时 ,我们 对 程序 或 功能 块 的 执行 结果 还 没有 一 定 的 把 握 ， 这 时 我 们 
可 以 先 不 用 编辑 复杂 的 程序 ， 而 可 以 使 用 可 视界 面 来 操作 功能 块 或 核心 程序 ， 使 用 可 视界 面 
来 观察 执行 状态 ， 达 到 验证 操作 规程 的 目的 。 一 旦 我 们 的 程序 和 功能 块 的 操作 规程 被 验证 无 
误 ， 就 可 以 把 可 视界 面 的 操作 过 程 编 成 程序 ， 从 而 达到 事 举 功 售 的 效果 。 在 这 方面 SoMach- 
ine 编程 软件 都 设计 了 很 方便 的 编辑 工具 和 专用 模板 供 使 用 。 


9.1 SoMachine 编程 软件 集成 的 可 视界 面 


采用 SoMachine 图 形 编辑 器 ， 可 以 把 内 部 变量 的 数值 动态 地 显示 在 界面 中 ， 如 图 9-1 所 
示 。 通 过 这 些 变 量 在 图 形 中 的 变化 ， 就 能 直观 地 观察 到 程序 运行 的 状况 。 

SoMachine 编程 软件 还 提供 了 一 些 专用 的 图 形 模板 ， 例 如 PLCopen 的 可 视 化 界面 ， 如 图 
9-2 所 示 。 






































MC Power LXM EJ- 


> 





图 9-1 可 视界 面 的 应 用 图 9-2 运动 控制 中 驱动 的 使 能 模板 


这 些 界面 的 编辑 ， 我 们 都 可 以 通过 SoMachine 编程 软件 集成 的 编辑 工具 来 完成 。 这 些 工 
具 包 括 工具 箱 (ToolBox) ， 如 图 9-3 所 示 。 


ation] 4 > X 

















4 Visualization [MyController: PLC 









NC: pp 








№ Pointer 
гш] Rectangle 
C) Rounded Rectangle wees | 
Ф) Elipse E Tade 
> Line FT Textfield 
$ Polyline 
Р Curve 
Complex Controls | 
кана E> Trace 
Windows Controls EÑ Meter 
(Ë$) Bar Display 
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在 工具 箱 界 面 ， 你 可 以 看 到 分 为 3 个 类 别 : 一 个 是 基本 型 Basic; 一 个 是 视窗 控制 Win- 
dowsControls; 一 个 是 复杂 控制 ComplexControls。 我 们 可 以 用 鼠标 点 击 这 3 个 类 别 下 的 任何 一 
个 元 系 ， 把 它 拖 搜 到 编辑 区 进行 编辑 。 当 把 这 些 元 素 拖 搜 到 编辑 区 ， 我 们 就 可 以 打开 这 个 元 
素 的 属性 编辑 框 来 编辑 元 素 的 各 种 属性 了 ， 如 图 9-4 所 示 。 


Ca 6 
Y 过 滤器 - v 排列 - 人 | 顾 友 排列 > [VI Expert 


























+ 
+ 
* 
* 
* 
* 
* 
* 


属性 包 合 将 要 在 视图 中 显示 的 所 选 视图 元 素 的 实例 名 称 。 





图 94 图 形 元 素 的 属性 
通过 对 这 个 元 系 的 属性 编辑 ， 我 们 就 可 以 把 这 个 元 系 用 于 : 
e 观察 ; 
ө 内 部 动作 输出 (例如 : 改变 颜色 ， 显 示 数 值 ，… ) ; 
ө 运动 ; 
e 可 视图 形 ; 
e 内 部 动作 输入 〈 例 如 : 改变 变量 值 ， 写 数据 ，…) 。 


9.2 视图 的 建立 及 编辑 


1. 编辑 一 个 开关 量 
在 如 图 9-5 所 示 程 序 结构 中 ， 我 们 把 KI 编辑 到 可 视界 面 上 。 通 过 对 kl 的 操作 ， 可 以 对 
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程序 流 进行 控制 。 
在 设备 菜单 ， 在 应 用 Application 处 ， 点 击 有 鼠标 右键 打开 添加 对 象 -视图 ， 如 图 9-6 所 示 。 
» [2] test visu | [ЕД StepO active | 3 MAST | 


1 PROGRAM test visu 
2 VAR 

3 El: BOOL; 
4 EHD VAR 
5 








L © test visu | StepO active | MAST | 
1 PROGRAM test visu 

г VAR 

kl: BOOL; 









3 








-F d 
Fa Ей: | B 消息 | 





图 9-6 添加 视图 
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点 击 视图 ， 打 开 如 下 界面 ， 如 图 9-7 所 示 。 





图 9-7 创建 视图 


给 视图 命名 ， 然 后 点 击 打开 ， 出 现 如 图 9-8 所 示 编 辑 界 面 。 


[一 图 без увы ||Bà Stepü active | $ MAST d] Visualization | 














图 9-8 视图 画面 编辑 区 


点 击 右 侧 工具 箱 ， 在 打开 的 工具 箱 栏目 下 ， 选 择 一 个 画 圆 图 标 ОЕШ — урдоо 
所 示 。 

按 住 鼠标 左 键 ， 把 选中 的 图 标 拖 到 视图 编辑 区 内 放 开 ， 如 图 9-10 所 示 。 

选中 图 标 元 素 ， 然 后 打开 属性 框 ， 如 图 9-11 所 示 。 在 属性 框 中 ， 点 开 色彩 栏 Colors， 在 
Fillcolor 框 内 颜色 菜单 中 选择 需要 的 色彩 ， 例 如 : 红色 ; 在 报警 状态 栏 Alarmstate HHE VJ PJI 
色 菜单 中 选择 所 需要 的 颜色 ， 例 如 ， 绿色; 在 文本 栏目 Texts 写 人 要 控制 的 开关 k1， 如 图 9- 
12 所 示 。 








第 9 5 可 视界 面 的 创建 及 应 用 : 195 - 














=Á || Ch < 
试 运行 报告 Q 
ТДА? + ы x th 
基本 的 aja 
k 指针 性 
器 Rectange > 
©) Rounded Rectangle 

б) Ере eh 页 
mim — 4 8 

D Polygon 

$ Polyine 

P Curve 

Qi Image 

3 Frame 

图 9-9 ”打开 工具 箱 选中 图 标 

test visu / 8] Visualization [3 
RE 
性 
> 
EI 
А 
箱 





图 9-10 ”把 编辑 元 素 拖 到 编辑 区 

















|a 


图 9-11 打开 元 素 属 性 ， 填 写 属 性 内 容 
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— [g] tet viu “到 Visualization | ut 


了 del - "SW - 分 顺序 排列 - [Z] Expert 


did L+ 
Y 
t 





|^ 


图 9-12 打开 元 素 属性 ， 填 写 改变 色彩 的 变量 


如 图 9-13 所 示 ， 打 开颜 色 忒 量 柱 目 ， 选 择 “ToggleColor”， 扣 击 右 侧 助手 框 ， 打 开 输 入 
助手 。 


在 输入 助手 框 中 ， 选 择 改变 闫 色 的 变量 k1， 并 按 “ 确 定 ”。 

同 理 ， 点 开 输 入 “Inputs”， 填 写 所 编 图 标的 输入 要 改变 的 变量 kl, "HE 9-14 所 示 。 

这 样 ， 我 们 就 完成 了 对 一 个 开关 КІ 的 编辑 。 我 们 可 以 用 仿真 来 测试 一 下 。 

打开 程序 仿真 并 运行 ， 如 图 9-15 所 示 ， 这 时 程序 处 于 初始 化 阶段 。 

点 击 图 标 kl, ， 则 使 图 标 变 绿 ， 即 使 能 了 kl, ， 如 图 9-16 所 示 。 这 时 程序 扫描 进入 Step0 
阶段 。 通 过 这 个 开关 ， 我 们 看 到 了 对 程序 流 的 控制 。 
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= о Application 
= test visu 

Ф ki 
£ - IoConfig Globals 
+ 19 Iostandard jostandard, 3.4. 1.0 (system) 
*- f) SEC #£cO52 picsystem, 1.0.2.6... 
+ {} SEN piccommurycation, 1.0.2.1... 
+- {} Util util 3.4.1.20 (system) 


RA anw) Iw 结构 化 视图 (VY J 显示 立 档 (5) 过 滤器 (FY : [无 -] 


Фур): 


ki: BOOL; 
(МАВ) 





图 9-13 ”选择 改变 颜色 的 变量 КІ 
er 了 Eee et | LM —- 









i 





图 9-14 确定 后 ， 变 量 填 人 “ToggleColor” 和 “ToggleVariable” 栏 目 
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Т] test visu | g i [3 
MyController.Application.test visu | É 
» 
Ë 
А 
T8 
T$£2h37m24s47.. 
T$O0ms 
m. 
L "iW visualization | - X| 
^| 
a 
fm | 
| E м | 
ue — L NM 
图 9-15 ”开关 kl 处 于 打开 状态 
sg test_visu | gg MasT -X 区 







MyController.Application.test visu 


T$10s828ms 


Р eee  — ii 











图 9-16 ”开关 kl 处 于 关闭 状态 
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2. 编辑 一 个 显示 和 输入 界面 
在 程序 Step0 阶段 ， 调 上 一 个 曲线 发 生 硕 。 我 们 设计 一 个 界面 ， 通 过 界面 可 以 对 曲线 的 
UE. amp 进行 修改 ， 同 时 通过 界面 观察 输出 sl 的 变化 。 视 窗 和 程序 结构 如 图 9-17 所 示 。 


设备 = 4 X [E] tes viu | mast 184 Init_active | - X Ü 
5-0) fest viu v 2 21. тыт. 
= 08) MyController (LMCOS8LF4250) - 
= [BB рс 
> o Application 
GVL 














|4 


к=з 
= (8) test, visu (PRG) 
а] StepO active 
[ZA Init, active 
= 8 萎 务 配置 
$ Ma5T 
视图 管理 器 
Wisualization 
=-% 专家 
(3 Powerbistribution (POWER) 
[г Encoder (ЕМС) 
1“ pwzzro (pwzzro) 
1“: омт2ғ1 (DM72F1) 
= % TMS 
- m TMS_Manager (TMS Manager) 
=a PATAS 
[= DrizDE (DI12DE) 
{Р DO12TE (ро12ТЕ) 
'à Ethernet 
=% #088 
@ SoMachine Network Manager (S 
% CANO 
'à CANI 
'à, SoftMotion General Drive Pool 





> Init I v 
[р w Step0_active | "x 








L d] Visualization | -x 





图 9-17 视窗 和 程序 结构 





在 视窗 中 ， 我 们 可 以 再 重复 一 下 建立 kl 的 过 程 来 建立 开关 k2， 也 可 以 采用 复制 -粘贴 
kl 的 方式 来 建立 I2。 复 制 -粘贴 的 方式 如 下 : 点 选 视 窗 中 的 kl， 按 “Ctrl+C” 即 复制 快捷 
Е, лан “Си + V” 即 粘贴 快捷 键 。 这 样 在 视窗 中 束 复 制 了 kl1， 如 图 9-18 所 示 。 





L 19) Visualization | -X 











图 9-18 在 视窗 中 复制 Kl 


然后 打开 图 形 的 属性 ， 修 改 文字 为 k2， 修 改 引 起 颜色 变化 的 变量 k2 和 输入 导致 变化 的 
变量 k2， 如 图 9-19 rz 


打开 工具 箱 ， 选 择 一 个 长 方形 图 标 | 号 ReundedRectande “ ， 把 它 放置 在 视图 界面 编辑 
区 ， 如 图 9-20 所 示 。 
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尾 性 ~ %ë 
Y 过 滤器 + "S BERI + 2] 顺序 排列 ~ [| Expert 
尾 性 
= Texts 
Text 
Tooltip 
Text properties 
Absolute movement 
Relative movement 
Text variables 
Dynamic texts 
Font variables 
Color variables 
ToggleColor test visu.k2 
+ Normalstate 
* Alarmstate 
Look variables 
State variables 
Inputs 
OnDialogClosed 
OnMousecClick 
OnMouseDown 
OnMouseEnter 
OnMouseLeave 
OnMouseMove 
OnMouseUp 
- Toggle 
Variable 
Toggle on up if captured 








图 9-19 ”修改 元 素 属性 











(amma Qe [em E 





图 9-20 打开 工具 箱 调和 一 个 矩形 框 


人 然后， 点击“ 属性” ， 打 开 属 性 框 ， 建 立 一 个 曲线 输出 sl 的 显示 。 属 性 的 填写 如 图 9- 
21 所 示 。 在 颜色 栏 ， 选 择 框 内 至 景 颜色 为 黄色 。 在 文字 栏 ， 写 入 “sl 96s", Bp Be. 
不 名 ， 自 分 号 后 是 字符 串 输 出 ， 即 s 表示 和 字符 串 Sting， 注 意 百 分 号 后 的 字符 要 小 写 。 当 然 ， 
如 采 要 显示 其 他 类 型 的 变量 ， 则 百 分 号 后 的 字符 是 不 一 样 的 。 如 篆 用 的 %f 泽 点 数 ;% 0. 2f 
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浮 点 数 并 且 保 留 小 数 点 后 2 位 ;%d 或 %i 十 进 制 数 ;%b 二 进 制 数 等 。 
尾 性 -x 
Y Хён > 0 HEN - 会 } 顺序 排列 > [V] Expert 
属性 | 
* Center 
- Colors 

= Normalstate 
Framecolor иш ооо 
Fillcolor C] Yellow 
- Alarmstate 
Framecolor иш ооо 
Fillcolor Г] 255, 295, 255 
Elementlook 
Texts 
Text 
Tooltip 
Text properties 
HorizontalAlignment HCENTER 
VerticalAlignment VCENTER 
Font Ш Arial, 14.25pt 
Absolute movement 
Relative movement 
Text variables 
Text Variable test visu.sl 
Tooltip Variable 
+ Dynamic texts 
Font variables 
Color variables 
ToggleColor 
+ Normalstate 
+ Alarmstate 





图 9-21 显示 框 属性 的 填写 








在 文本 变量 栏 ， 填 和 人 要 显示 的 变量 。 这 个 变量 的 写 入 也 可 通过 点 击 右 侧 的 输入 帮手 ， 来 
选择 要 显示 的 变量 。 例 如 选择 “test visu. x 。 这 样 就 完成 了 对 变量 sl 的 输出 值 变 化 显示 ， 
如 图 9-22 所 示 。 














|." Ф| Visualization | ~ x > 
^| Д 
* 
8 
Е 
Li 
1 





图 9-22 输出 变量 显示 
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仿真 运行 ， 如 图 9-23 тл 
E] test visu | 


MyController.Application.test visu 








[mim | | um х 





Step T$ 46s25ms 


— МОТ kl R {i 


| Ш| visualization | v x 
I ^| 





« 
W Step0_active | 





MYyController.Application.test_visu.Step0_active 














图 9-23 ”仿真 运行 观察 到 的 sl 情况 





再 次 打开 工具 箱 ， 选 择 一 个 长 方形 图 标 C RoundedRectange ”， 把 它 放置 在 视图 界面 纺 


辑 区 ， 如 图 9-24 所 示 。 
7 18) Visualization | 
| 
| 


图 9-24 调 入 一 个 矩形 框 建立 输入 界面 











打开 相应 属性 框 ， 建 立 一 个 对 曲线 幅 值 amp 的 赋值 界面 ， 如 图 9-25 所 示 。 在 这 个 属性 
界面 ， 我 们 在 颜色 Colors 栏 ， 选 择 背 景色 为 黄色 。 在 文本 栏 Texts 填写 “amp:%i” 表 示 要 
输入 的 变量 名 是 : amp， 由 于 这 个 变量 是 “INT” 类 型 ， 因 此 百 分 写 后 是 “i”。 在 文本 变量 
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栏 TextVariable， 点 击 右 侧 的 输入 助手 ， 可 在 输入 助手 的 变量 栏目 找到 要 赋值 的 变量 ， 选 定 
后 ， 按 “确定 ”， 即 目 动 把 变量 test _ visu. amp ЛА р 








Ret v 1 X 
Y 过 滤器 + ^S HEI + З 顺序 排列 ~ [M] Expert 
属性 1 值 
- Colors 
= Normalstate 
Framecolor иш ооо 
Fillcolor С] Yellow 
- Alarmstate 
Framecolor иш ооо 
Fillcolor [D 25577255; £90 
* Elementlook 
Texts 
Text amp: 95i 
Tooltip 
Text properties 
HorizontalAlignment HCENTER 








VerticalAlignment VCENTER 
Font В Arial, 14.25pt 
* Absolute movement 


* Relative movement 
- Text variables 
Text Variable test visu.amp 
Tooltip Variable 
+ Dynamic texts | 
Font variables 
- Color variables 
ToggleColor 
+ NMormalstate 
* Alarmstate 





图 9-25 输入 界面 的 属性 





填 好 上 述 栏目 后 ， 作 为 输入 功能 ， 还 要 建立 一 个 输入 Inputs。 所 以 把 属性 菜单 下 拉 ， 开 
启 一 个 输入 的 配置 。 如 图 9-26 所 示 ， 在 输入 部 分 ， 给 出 了 输入 的 各 种 方式 ， 根 据 需要 可 选 
择 一 种 方式 。 例 如 : 选择 点 击 鼠 标 SnMousecick ой. . 

е 打开 如 图 9-27 所 示 界 面 。 

在 这 个 界面 中 ， 给 出 了 输入 动作 的 各 种 执行 方式 ， 我 们 选择 “ 写 变 量 ”， 即 选中 “ 写 变 











量 "， 然 后 点 _” |， 把 它 导入 右 侧 ， 如 图 9-28 所 示 。 

在 右 侧 写 变量 下 的 编辑 类 型 栏 ， 可 以 使 用 下 拉 菜单 ， 选 择 可 视 数字 对 话 板 来 输入 变量 数 
值 。 选 择 使 用 另 一 个 变量 后 ， 激 活 下 部 的 变量 栏 。 通 过 点 击 右 侧 的 输入 助手 ， 选 取 要 赋值 的 
变量 。 按 “确定 ”后 ， 完 成 对 输入 的 配置 组 态 ， 如 图 9-29 所 示 。 





N 
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| | ~ I X 


E Arial, 14.25pt 


Text Variable test visu.amp 
Tooltip Variable 
Dynamic texts 
Font variables 
- Color variables 
ToggleColor 
+ Normalstate 
* Alarmstate 
- Look variables 
- State variables 
- Inputs 
OnDialogClosed 
OnMousecClick 
OnMouseDown 
OnMouseEnter 
OnMouseLeave 
OnMouseMove 
OnMouselp 
- Toggle 
variable 
Toggle on up if captu... 





图 9-26 配置 输入 


P 
S FIFS 

P 改变 语言 

多 改变 所 显示 的 视图 
多 执行 命令 

多 切换 框架 视图 

e жш 

S 执行 ST 代码 

ч» 切换 变量 





图 9-27 输入 配置 框 
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OnMouseclick 


P 关闭 对 话 框 
P 打开 对 话 框 
P 改变 语言 


编辑 类 型 : 


多 改变 所 显示 的 视图 MsiDisoosNumped 9 
多 执行 命令 VisuDialogs.Numpad 

P 切换 框架 视图 
3 写 变 量 

多 执行 5T 代 码 
^» 切换 变量 


选择 要 编辑 的 变量 
C 使 用 文本 输出 变量 
с 使 用 另 一 个 变量 


test_visu.amp 





Ш Arial, 14.25pt 





Text Variable test visu.amp 























Tooltip Variable 
Dynamic texts 
Font variables 
Color variables 
ToggleColor 
+ Normalstate 
* Alarmstate | 
Look variables | 
State variables 
Inputs | 
OnDialogClosed BOR... 
= OnMouseClick ЁСЕ... l 
与 变量 “M$ Variable : test. visu.amp, InputT... 1 
OnMouseDown ЁСЕ... | 
OnMouseEnter ROB... 
OnMouseleave Йок... | 
OnMouseMove BOR... | 
OnMouseUp 配置 | 
- Toggle Г 
Variable А 
Toggle on up if captured F1 a 
a Е —r CÓ —À— Án — ЕЕЕ 








图 9-29 输入 配置 完毕 
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编辑 完 后 的 视图 如 图 9-30 所 示 。 














图 9-30 ”视图 编辑 完毕 


没 修 改 曲线 幅 值 的 仿真 如 图 9-31 所 示 。 


MyController.Application.test visu 














T£1m51s476ms 






f 


7 9) Visualization | 


图 9-31 没 和 修改 曲线 幅 值 的 仿真 














修改 幅 值 时 ， 点 击 amp 输入 界面 中 ， 则 在 这 个 视图 中 弹出 一 个 数字 输入 面板 ， 如 图 9- 
32 7х, 
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利用 这 个 输入 面板 ， 我 们 可 以 输入 要 修改 的 数值 。 比 如 ， 把 幅 值 修 改 为 100。 则 在 面板 
中 输入 100， 并 点 击 “OK” 即 可 。 需 要 注意 的 
是 : 有 时 这 个 面板 显示 的 位 置 在 整个 视图 的 右 下 
方 ， 当 视图 的 显示 为 100% ， 即 1: 1 时 ， 看 不 到 
这 个 数字 板 。 这 时 需要 点 击 右 下 角 的 显示 比例 ， 
把 显示 改 为 75% 或 50% ， 这样 就 可 以 看 到 了 。 

曲线 幅 值 修改 完 后 的 仿真 如 图 9-33 所 示 。 

我 们 也 可 以 采用 其 他 输入 方式 ， 例 如 采用 执 
fT ST 代码 方式 ， 如 图 9-34 所 示 。 

采用 执行 ST 代码 方式 ， 类 似 于 编写 一 段 程 
序 ， 把 数值 或 命令 码 赋值 给 变量 。 首 先 选 定 执行 


> 


ST 代码 ， 然 后 点 ， 把 它 导 入 右 侧 ， 点 击 右 
侧 执行 ST 代码 后 ， 会 出 现 执行 ST 代码 的 编程 
区 ， 在 这 个 编程 区 按照 结构 文本 (ST) 的 编程 语 
言 编 写 程序 即 可 。 图 9-32. ”数字 输入 面板 
完成 新 的 输入 配置 后 ， 进 行 的 仿真 如 图 9-35 所 示 。 这 时 的 幅 值 amp 为 10。 





























„ПЕ test_visu l 


MyController.Application.test visu 


Step0 T$23m253723ms 








regt: Ra 
"1M Visualization | ~ х 











~ а] 9tepO active | ~ х 






MyController.Application.test visu.StepO active 








图 9-33 ”修改 后 的 视图 仿真 
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多 关闭 对 话 框 多 执行 ST 代码 
= x= 执行 ST 代 码 
$^ 改变 语言 


L test_visu.amp :=100; 
P 改变 所 显示 的 视图 š 
P 执行 命令 
P 切换 框架 视图 
$ 写 变量 
P 执行 ST 代码 
ж 切换 变量 


图 9-34 采用 执行 ST 代码 方式 













» m Stepü active | 


MyController.Application.test visu.StepÜ active 











[ B 1 
[amp f EMPLITUDE 
18) test. visu. 





MyController.Application.test visu 


й 7 


kl 














Step0 T$ 5n26s94lns 
— NOT kl @ vi 
b 4 E Visualization -X 
1 
v| 
< | y 











图 9-35 ”修改 后 的 仿真 运行 
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在 运行 中 ， 用 鼠标 点 击 一 下 输入 框 ， 这 时 幅 值 就 变 为 100 了 ， 如 图 9-36 所 示 。 


2 а] stepo active | -X 





MytController.Application.test visu.StepO active 










MyController.Application.test visu 








Step T£9n18s910ms 


@ e 
|." 08] Visualization | -X 
L x ) | 
v| 
d щш —=. ЕД 


9 9-36 点击 输入 框 amp 变 为 100 


采用 这 种 方法 ， 你 可 以 把 一 个 个 数值 的 输入 变 为 一 个 个 按钮 ， 点 击 不 同 按钮 ， 就 赋 不 同 
的 值 ， 不 用 大 量 编程 就 能 看 到 核心 层 的 程序 运行 ， 从 而 为 这 个 程序 的 稳定 运行 找到 合适 的 方 


案 。 


3. 编辑 一 组 运动 控制 界面 

在 SoMachine 编程 软件 中 ， 集 成 了 众多 的 运动 控制 功能 ， 为 了 快速 使 电动 机 动 起 来 ， 完 
成 各 种 运动 控制 功能 ， 在 视图 界面 中 也 定义 好 了 符合 PLCopen 的 视图 界面 。 例如， 图 9-37 
所 示 ， 我 们 要 使 一 个 电动 机 轴 dl 使 能 ， 并 做 寻 原 点 和 定 长 运动 。 

在 这 里 ， 我 们 不 急于 编写 大 量程 序 ， 只 需 把 相应 功能 块 放 进程 序 编辑 区 ， 指 定 运动 轴 。 
然后 我 们 将 使 用 视图 来 操作 这 些 功能 块 及 在 视图 上 填写 某 些 参数 。 首 先 ， 我 们 建立 一 个 视 
图 ， 把 鼠标 箭头 移 到 “Application” 后 ， 点 击 右键 ， 打 开 洲 单 ， 选 择 添 加 对 象 ， 然 后 寻 到 视 
图 ， 如 图 9-38 所 示 。 
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dl enable 0] dl moveRelative т 

MC Power LXM MC MoveHelative СХМ 

i Done 
Busy 

CommandAborted 
Error 





dl home 
Axis 
Execute 


Position Commandáborted 
HomingMode Error 


PDisHome 


图 9-37 运动 控制 界面 


8 Sote @ ЖЕТЕ {] tese g) motion_active | 


d! enable 
LA | Di | SAM 






图 9-38 ”添加 视图 





点 击 视图 ， 出 现 如 下 命名 框 ， 对 添加 的 视图 命名 ， 例 如 motion ， 上 点击“ 打开 ”， 如 图 9- 
39 所 示 。 
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名 称 (N): 


[motion] 





图 9-39 MARE 


这 样 就 建 并 了 一 个 名 字 为 motion 的 视图 。 在 motion 视图 中 ， 打 开工 具 箱 ， 如 图 9-40 所 
不 。 


| а) —— , ^. motion | -X тайа =Й x | 
^| 基本 的 2) 
К 指针 


| 回 Rectangle 
| ©) Rounded Rectangle 
| &) Ellipse 
| >“ Line 
<] Polygon 
$"] Polyline 
Ё Curve 
(x Image 
Frame 


图 9-40 在 视图 中 打开 工具 箱 


点 选 工具 箱 的 “Frame” 国 Fame 模板 ， 在 视图 编辑 区 划 出 一 个 边框 ， 如 图 9-41 所 
示 。 
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-x | 工具 箱 
^| 基本 的 
k 指针 
Rectangle 
©) Rounded Rectangle 
& Ellipse 
>= Line 
Will be a Frame ©] Polygon 
$"] Polyline 
-| Ё Curve 
(x Image 


Frame 


motion active “六 大 motion | 








图 9-41 在 视图 编辑 区 划 出 边框 


然后 ， 在 边框 内 点 击 鼠 标 右键 ， 出 现 如 图 9-42 MRR. 


^ 基本 的 
o ° ° k n 
(Q) Rectange 
c Bain © Rounded Rectangle 
m 复制 Сење 
k >“ Une 
o Wal be@FI X EFÈ D] Polygon 
X , $7] Pohine 
C] онеген „Р cuve 
б овех @ Image 
р LI 
o o КЕ n 
对 齐 . 
o» 
ET 


图 9-42 iE КЖ Е “PERAE” 





在 这 个 菜单 中 ， 选 择 “ 框 架 选 择 ”。 这 样 就 出 现 了 框架 配置 框 ， 如 图 9-43 所 示 ， 在 框架 
配置 的 左边 列 出 了 很 多 视图 模板 。 

在 这 个 框架 配置 框 中 ,移动 上 下 的 滑 条 ， 找 出 电动 机 轴 使 能 的 视图 模板 并 调 出 ， 如 图 
9-44 所 示 。 

按 “ 确 定 ” 键 ， 把 所 选 视图 调 入 编辑 框 内 ， 如 图 9-45 所 示 。 
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可 得 到 的 视图 : 所 选择 的 视图 : 


SEM LXM.AbortMotionSequence LXM a 
SEM  LXM.CurrentControl LXM F 
SEM LXM.DownloadDriveParameter LXlv 
SEM LXM.GearlnSync. СХМ 


SEM LXM.MC. AbortTrigger. XM 
SEM LXM.MC Gearln [ХМ 
SEM LXM.MC. GearDut, LXM 


SEM LXM.MC Halt LXM 

SEM LXM.MC Home [ХМ 

SEM LXM.MC Jog [ХМ 

SEM LXM.MC MoveAbsolute [ХМ 
SEM LXM.MC MoveAdditive LM 
SEM LXM.MC MoveRelative LM 
СЕМ ТУМ МГ Маме | SM 
< 





图 9-43 MERE 


可 得 到 的 视图 : 所 选择 的 视图 : 


5EM_LxsM.Gearlncync_LxsM SEM LXM.MC Power LXM 
SEM LXM.MC. AbortTrigger LM 


SEM LXM.MC GearDut. [ХМ 


SEM LXM.MC Halt СМ 


C» 
rm 
= 
(Сз үт 
be 
= 
s 
x 
C) 
om 
Š 
3 
m 
= 


co con 
m m 
eum 
Tes 
== 
= = 
оо 
I 
o 
Ps 
re 
zy 
= 


SEM LXM.MC MoveAbsolute LM 


SEM LXM.MC MoveAdditive LM 


SEM LXM.MC MoveRelative LM 
SEM LXM.MC MoveVelaocity LXM 

SEM LXM.MC Power [ХМ 

SEM LXM.MC ReadActualPosition СХМ z 
СЕМ 1ХМ МГ ReadårhialT armie IxM — 


< 





图 9-44 在 框架 配置 框 中 选 出 相应 功能 





|." [8] motion active / 19) motion | ~x | 工具 箱 "S X m 
| а) =+ в 
а (kk 指针 | 性 


| ШЫ] Rectangle 
| ©) Rounded Rectangle 
| &) Ellipse 
| z* Line 
n <] Polygon 

SM Polyline 

Ё Curve 

@ Image 

Frame 





图 945 调 入 使 能 模板 


: 214 - 施耐德 SoMachine ф dil d$ 9 Л] A Zu Fei p 





点 击 右 侧 的 “属性 ”"， 打 开 属 性 框 ， 如 图 9-46 所 示 。 


motion acive / 9) motion v X 5 
ај, 也 过 滤器 09 排列 + Ё}ШРЕҢЕЙ] + [V] Expert 
| 属性 а 
元 素 名 称 GenElemInst 2 
Clipping Fj 
Show frame Fi 





MC Power LXM 


| Scaletype ANISOTROPIC 
- References .35.CoDeSys.VisualElem.StructuredTypeNode 
- References 
= SEM LXM.MC Power LXM 
m Input Instance 





= Position 
ID: 96d 
Sina CB gastar Y 509 
Е! Width 309 
Height 194 Е 
i| * Center 


图 9-46 打开 模板 属性 框 


在 属性 框 里 ， 找 到 参考 输入 ， 点 击 右 侧 的 白 框 =d, MEADE, WE 947 所 示 。 


*-() _3scos = 3s canopenstack, 3.- 
- О) Application 
= 2) test visu 

$ amp L 

тита 

$ di home ИС Home XM 

$ di moveRelative бей к=н 

$9 ki БОС 

Ê k2 BOOL 

$ Lexium23A enable ^C Power LXM 

Ф si INT 

*- $ sin gen 

+- () CIA405 = caa cia 405, 3.4.1.2 
+ {} FDT CAN Æ fdt canapendhver, : 
s Gli Tncnnfin cslnhals VAR GLOBAL 


М 结构 也 视图 (Y) м 显示 文档 (5) 过 滤器 (F) : 


di enable: MC Power LXM; 
(VAR) 





图 947 打开 输入 助手 


在 输入 助手 框 ， 找 到 在 程序 编辑 区 已 放置 的 功能 块 dl _ enable， 点 击 “ 确 定 ”， 完 成 对 
模板 属性 的 组 态 。 这 样 就 使 视图 和 功能 块 连接 起 来 ， 在 视图 中 就 可 以 对 此 功能 块 进行 操作 。 
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完成 模板 组 态 后 的 属性 ， 如 图 9-48 所 示 。 
Y 过 源 器 + 09 А > 会 | 顺序 排列 + [V] Expert 
Eit 值 
元 素 名 称 GenElemInst_2 
Clipping [Г] 
Show frame C] 
Scaletype ANISOTROPIC 


- References . 35. CoDeSys. VisualElem.StructuredTypeNode 
- References 
= SEM LXM.MC Power LXM 
m Input Instance test visu.d1 enable 





- Position 


图 9-48 ”完成 模板 组 态 后 的 属性 
同样 步骤， 我 们 找 出 寻 原 点 和 定 长 的 视图 模板 ， 如 图 9-49 所 示 。 
对 调 入 的 视图 模板 的 属性 进行 组 态 。 
对 寻 原 点 模板 属性 的 组 态 ， 如 图 9-50 所 
zT 















[Tg 
Velocity: 96d 
Distance: %d 


对 定 长 运动 模板 属性 的 组 态 ， 如 图 
9-51 所 示 。 

编辑 完成 后 ， 我 们 就 可 以 通过 视图 
对 电动 机 轴 进 行使 能 、 寻 原点 和 走 定 长 
的 操作 了 。 由 于 在 现场 总 线 上 所 组 态 的 
铀 是 实 轴 ， 因 此 ， 这 种 结构 的 控制 是 不 [we 
能 做 仿真 实验 的 。 如 果 要 做 电动 机 轴 运 | — 
动 的 仿真 运行 ， 就 需要 把 运动 轴 设 置 为 
虚 轴 组 。 这 在 运动 控制 硕 LMC058 上 是 可 
以 做 到 的 。 因 为 运动 控制 器 可 以 把 运动 轴 
设置 为 虚 轴 。 如 图 9-52 所 示 ， 把 鼠标 移 到 SoftMotion 点 右键 ， 打 开 下 拉 菜 单 ， 选 择 添加 设备 。 








99-49 调 入 相应 视图 模板 





Y 过 滤器 ”上 排列 - 台 顺序 排列 > [v] Expert 
属性 {Н ^ 
元 素 名 称 GenElemInst 4 
Clipping L] 
Show frame [] 
Scaletype ANISOTROPIC 
- References . 3S5. CoDeSys.VisualElem.StructuredTypeNode 
- References 


= SEM LXM.MC. Home. LXM 


m Input Instance test visu.di home 
- Position 


x 1 
9-50 лди ERAS 
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GenElemInst 6 
Clipping [] 
Show frame DJ 


Scaletype ANISOTROPIC 
References _35,CoDeSys, visualElem,StructuredTypeNode 
- References 

= SEM LXM.MC MoveRelative LXM 


m. Input Instance 


= 
= 


Position 





9-51 定 长 运动 模板 属性 的 组 态 


文件 编辑 视图 工程 sc wF ER 调式 观察 IA 窗口 Wb 
i K: К: 








图 9-52 ”添加 设备 
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ТЕЗ H ИТТЕМЕ А, EMKA, ИЕ 9-53 所 示 。 


名 称 : 
[5M. Drive. Virtual 


行为 : 
G 添加 设备 (A) C 插入 设备 () C 拨 设 备 (P) I 


一 设备 : 
BIS: | < 全 部 供应 商 > ”| 


名 称 供应 商 
=- d SoftMotion3Kzj) 

+ 0 位 置 控 制 驱动 

+ @ HSBS 


- d 虚拟 驱动 
Ø SM Drive Virtual 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.4.0.0 














[ лра С ЕНТЕР > 








_{ай: - 
62 W 5М Drive Virtual 

{ЕЛЕ : 35 - Smart Software Solutions GmbH 

W: SMES 

mx. 

3.4.0.0 

Au. 1805 

aR: SoftMotion ideal virtual drive 








将 被 选 设备 作为 最 末 的 子 设备 添加 


SoftMotion General Drive Pool 


e 〈 当 此 窗口 打开 时 ， 可 在 面板 中 选择 另 一 个 目标 节点 ) 


添加 设备 关闭 





图 9-53 ”添加 虚拟 驱动 轴 





点 击 选中 虚拟 驱动 下 的 虚 轴 后 ， 点 “添加 设备 ”， 即 添加 了 一 个 虚 轴 SM _ Drive — Virtu- 
al。 如 果 沉 得 这 个 名 字 过 于 索 琐 ， 我 们 可 以 重新 命名 这 个 虚 轴 。 如 图 9-54 所 示 ， 在 默认 名 下 
打开 菜单 ， 选 择 “ 属 性 ”。 在 属性 栏目 下 ， 修 改 设备 名 。 默 认 设 备 名 如 图 9-55 所 示 。 

修改 名 字 为 d1 ， 如 图 9-56 所 示 。 

按 “确定 ”后 ， 在 设备 栏 ， 我 们 看 到 建立 的 虚 轴 dl WK 9-57 所 示 。 

这 样 我 们 就 可 以 用 功能 块 视图 对 虚 轴 dl 进行 操作 。 这 样 的 好 处 是 : 我 们 可 以 在 没有 
实 轴 的 条 件 下 ， 只 通过 运动 控制 此 就 可 以 仿真 多 个 轴 的 运动 ， 包 括 多 个 轴 的 同步 运动 ， 
例如 : 电子 凸轮 、CNC 等 。 如 图 9-58 所 示 ， 我 们 双击 motion 框 ， 建 立 一 个 СЕС 轴 运 动 程 
序 。 











: 218 - 


施耐德 SoMachine 控制 器 应 用 及 编程 指南 





© test_visu.project* 


- SoMachine 





文件 编辑 视图 工程 5с 


Bé. 


bl LE E+ 















= Б) test viu 
= BEJ MyController (L 
= 80) рс 


@ cv 


& -一 四 
Ах 8) 9 H 


视 
a Vis; 
79 um 
m Роми 
p Encod 
qs is 
1“: owz2 
=% TM5 
+ f тм5 м 
% Ethernet 





RA Е: | [Е 消息 | 





[ 


= о Application 


S OX A& в 


154, 


жи ` 


MC0S8LF4250) 


L 





复制 
m 
>x us 
kl! 另存 为 设备 模板 


插入 设备 … 
915158 
禁用 设备 
更 新 设备 版 本 
C жшж... 
7 mus 
тш... 
SA... 
Device Configuration P 
CUar (om Urive virtu 





编译 ”在线 调试 观察 IR ЫП 3.8 


Q OO -J O) Q 9 Q m bh. 


1 
in! E j| 


18] visualization — [Z] test visu | [8] StepO active | 


试 运行 








PROGRAM test visu 





ра 第 九 章 可 视界 面 的 ，， 


£i test visu.project* - 5.. 


> Snaglt Capture Preview 



















图 9-54 ”在 本 条 目下 打开 菜单 


属性 -SM_Drive_Virtual [MyController: SoftMotion General D... x 


常规 | 访问 控制 | 编译 | 


[5M Drive Virtual 


SM Drive Virtual [MyController: Soft Motion General Drive Po 


设备 


Device Editor 


图 9-55 


默认 设备 名 
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JÆ PE - SM Drive Virtual [MyController: SoftMotion General D... х 


常规 | 访问 控制 | 编译 | 


dil 


SM Drive Virtual [MyController: SoftMotion General Drive Po 


设备 


Device Editor 





图 9-56 ”修改 设备 名 
a = StepO active. 19] test visu | ад Тгасе | H Visualization | 









- [5] test viv “ || 1 PROGRAM test visu 
= MyController (LMCOS8LF4250) = c| VAM 
= 8) PLC 3 kl: BOOL; 
3 o Application à sin gen: GEN; 
- GVL 5 amp: INT; 
Ё 库 管理 器 6 k2: BOOL; 
> El test_visu (PRG) 7 sl: INT: 
(aj StepO active 8 END VAR 
ËA Init, active E 


* 任务 配置 
Trace 
视图 管理 器 
32] Visualization 
2 & 专家 
15 Powerbistribution (POWER) 
j^ Encoder (ENC) 
d pwzzro (pwzzro) 
1“ pwzzri (DM72F1) 
=-% TMS 
+ m ТМ5_Мападег (TMS Manager) 
> Ethernet 
=a 审 行 线路 
3 SoMachine Network Manager (S 
= % CANO 
3 (tj CANopen Performance (CANope 
国 Lexium23A (Lexium23A) 
图 Lexium23A 1 (Lexium23A) 
(dj Lexium23A, 2 (Lexium23A) 
% CANI 
= sSoftMotion General Drive Pool 
б 91 (5м Drive Virtual) 








图 9-57” 虚 轴 设 备 名 
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名 称 (N) 


[notion, active 


KENES (L): 


| 连续 功能 图 C СЕС) - | 





图 9-58 ”建立 一 个 轴 运 动 程序 





在 程序 编辑 区 ， 调 入 使 能 功能 块 、 速 度 功能 块 、 位 置 功 能 块 ， 如 图 9-59 所 示 。 








= 0) fest viv 
= RE) MyController (LMCOS8LF4250) 
[| РІС 


= |£] test. visu (PRG) 
motion, active 
StepÜ active 
Ед Init active 





A] visualization 
* Ch 专家 
+ % TMS 
"à Ethernet 





+a Si 
+ % CANO 
% CANI 
= % softMotion General Drive Pool 
@ di(SM Drive Virtual) 





图 9-59 ”编辑 运动 控制 程序 


根据 这 个 程序 ， 我 们 建立 一 个 motion 视图 操作 。 如 图 9-60 所 示 ， 把 鼠标 移 到 “Applica- 
поп” KA, FIARA, ИЛИ 
创建 motion 视图 ， 如 图 9-61 所 示 。 
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(M) 0e Гаф Trace 2) 








КС 0.31 和 [is 
=s 
ая -| ian 
aos 
vem 
. 时 间 ( 和 kz200mak 100 
©] гоа... === 
*3 M CAM Tabie... | 
* : é CNC settings. | 
i Фф оит | 
" : M] OsaLogManager = 
à 8) юлат. р 


H 创建 视图 对 象 


APRN): 


[motion] 





图 9-61 创建 motion 视图 
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在 视图 界面 ， 打 开工 具 箱 ， 点 选 框 架 国 Frame ， 在 编辑 区 划 出 一 个 框架 范围 ， 如 图 9- 
62 所 示 。 





e Trace a) motion, active | @ di. 8) motion | -x ТАЯЗ 
^| 基本 的 
k 指针 


Rectangle 
c) Rounded Rectangle 
&) Ellipse 
Will be a Frame >< Line 
<] Polygon 
SM Polyline 
P Curve 
各 Image 


= Frame 





图 9-62 编辑 视图 控制 


在 框架 中 ， 点 右键 打开 沫 单 ， 选 择 “ 框 架 选 择 " 。 在 弹出 的 框架 配置 中 ， 选 择 使 能 模 
板 ， 如 图 9-63 所 示 。 


可 得 到 的 视图 : 所 选择 的 视图 : 
SM3 Basic.VISU MC GearlnPos SM3 Basic.VISU MC Power 


GM3 Ra«sic VIGILI МГ ReadávisF ror 24 
| | 


« » 





图 9-63 ”在 配置 框 中 选择 相应 模板 


确定 后 ， 模 板 被 调 人 视图， 如 图 9-64 所 示 。 

选中 调和 的 模板 后 ， 打 开 属 性 框 。 在 属性 框 中 的 参考 References 栏目 下 ， 点 击 右 侧 的 输 
入 助手 ， 在 输入 助手 框 找到 已 经 编辑 好 的 使 能 功能 框 dl _ enable， 如 图 9-65 所 示 。 

同 理 ， 我 们 在 视图 编辑 区 调和 人 速度 模板 、 位 置 模板 并 编辑 好 对 应 属性 ，motion 视图 如 图 
9-66 HIZR o 
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. e Trace |m) motion active | $j di. 8) motion 


[кае 
bRegulatorOn b RegulatorRealState 
|  bDrveStat — |pDriveStartRealState 





图 9-64 调和 人 使 能 模板 






GenElemInst_2 


Enable 

bRegulstorOn | ANISOTROPIC 

| - 35. CoDeSys. VisuelElem StructuredTyp... 
test visu.d1 enable 

- D 45 

21 

309 

174 








图 9-65 ”模板 属性 编辑 


? Trace | 8] motion acive | 8 dl. 49] motion 


bRegulatorÜn bRegulatorRealState 


bDrive Start Real State 
O me ëO Velocity : %f CommandAborted 


B — c s аБЕ 


ErrorlD : %d Deceleration: %f ErrorlD : %9 


pem | 
u 





图 9-66 motion 视图 
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为 了 直观 显示 轴 的 运动 ， 我 们 可 以 再 调 入 一 个 轴 运 动 的 模板 ， 即 在 打开 的 框架 配置 中 ， 
选择 轴 的 圆周 运动 ， 如 图 9-67 所 示 。 


SM3 Basic.helpvISU  DwORD. IN ^ 
SM3 Basic.helpvlISU OUTPUT REF гз 
SM3 Basic.helpvISU SMC ARROW g 
SM3 Basic.LinDrive P 
SM3 Basic.LinDrive V 

SM3 Basic.RHotDrive 


SM3 Basic.RotDrive 


SM3 Rasin VISIT МГ fseadnPas 
r pen 





图 9-67 选择 轴 的 圆周 运动 
确定 后 ， 在 视图 编辑 区 会 看 到 一 个 圆 形 指针 ， 如 图 9-68 所 示 。 
9 Trace [m] motion active | (3j 91 19у motion 


Enable 


bRegulatorOn bRegulatorRealState 
Distance : %f 
bDriveStartRealState 
Velocity : *6f 
вто — — À 


ErrorID : %9 Deceleration: %f 





图 9-68 ” 轴 动 作 指 示 
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选中 这 个 轴 模 板 ， 打 开 “ 属 性 ”， 属 性 的 参考 值 为 轴 的 名 字 dl WE 9-69 所 示 。 


vv П XX 





GenElemInst_8 


Clipping Г] 
Show frame [] 
Scaletype ANISOTROPIC 
- References .3S.CoDeSys. VisualElem.StructuredTypeNode 
= References 


- SM3 Basic. 


rr | 


RotDrive 


= 


it AXISRE 





图 9-69 轴 的 属性 


视图 做 好 后 ， 我 们 就 可 以 连接 上 LMCOSS 进行 轴 和 运动 的 仿真 了 。 如 图 9-70 Bros, TET 
图 中 我 们 可 以 使 能 轴 并 且 操 作 速 度 运行 。 也 可 以 操作 轴 做 定位 控制 。 如 图 9-71 所 示 ， 一 且 
轴 位 置 到 达 ， 则 DONE 信号 变 绿 。 


- e Trace | [m] motion acive | (jj di. 国 motion | (J MyControler |] visualization | |] test visu | 








ИШЕГЕН 


Dece leratios: 1000 000000 


图 9-70 ”速度 控制 


4. 编辑 一 个 跟踪 曲线 的 动态 显示 
要 编辑 一 个 跟 踊 曲线 的 动态 显示 ， 前 先 就 要 建立 并 组 态 好 一 个 曲线 跟 踊 记录 右 即 跟踪 。 
把 鼠标 移 到 应 用 “Application” 扣 鼠标 右键 ,打开 菜单 ， 如 图 9-72 所 示 。 


: 226 - 施耐德 SoMachine Pš di d 9 Л] A SW Fe fh FA 





CommandAborted 


Dece е гай: 0 000000 





图 9-71 位 置 控制 
文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调式 /观察 工具 шып Wb 


{г ^ Е и ы 
- с), ЖЧ X "doa X ЕЖ м: gw 
— ЖИД Sl зз Щщ эх 
= jj test ии z 1 авр:=10; 
= (EJ MyController (LMC0S8LF4250) : 
- a) PLC 
= € —h 





T à y hote 
L% mine 程序 组 织 单元 . 
7 mu... 持续 变量 ..， 
¿s u Í... 9908... 
- » из e mme _ а 
Ji... 


Ц csy TEENS 


图 9-72 建立 一 个 跟踪 
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ТЕАТ, YETERRER. ТЕН НУЛЕ нт А ЕК ЛЕН) T, HH Trace, ПЕ 9-73 
所 示 。 


GU unsacmwrn. 


跟踪 的 名 称 : 


race 








图 9-73 ”命名 跟踪 器 
按 “ 打 开 ”， 得 到 一 个 跟 踩 融 框 染 ， 如 图 9-74 Bron. 


Step0 active | [Z] test visu ] =] Init active ` "a Trace | -X 














Visualization 





图 9-74 t&v —^ ERAS 
О АУЕН ЙС в, кй, TIT PARA, lE 9-75 所 示 。 
- x 








图 9-75 打开 Trace 菜单 
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把 鼠标 移 到 Trace 点 右键 ， 打 开 荣 单 ， 选 择 配置 ， 打 开 如 图 9-76 Brzs BBC a ЭИ © 


ERRE 


触发 变量 六 : | | 
Bie 5 (е): X - | 

触发 位 置 (%eXP); |50 

触发 器 水 平凡 | | 


每 次 测量 (y) п x| dem 


记录 条 件 (R) МЕЕ 


Runtime buffer siz 100 elements 


TEE (т): | 


[ 为 视图 加 载 跟 踪 POUtY) 


确定 (0O) | 取消 人 C) | 





图 9-76 оис BU ELA IBI 


MEA HH EXER Eni ДП 9-77 所 示 。 


NE Lest visu.sl 


Bh e eg (1): 
iie (e): 

Bh fr EE (XP): 
ib S82 (1): 


TESS (T: 
BEL (y) 
记录 条 件 (R): 
Runtime buffer siz 
EE (m): 


М 为 视图 加 载 跟踪 POU(Y) 


Зя... | 


确定 (O) | 职 消 (C) | 





图 9-77 Buz HH ZE Enn 
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ENIRE, Ж пу ле sl 。 要 注意 的 是 : 我 们 要 把 这 个 曲线 变化 sl 加 载 到 
视图 ， 所 以 一 定 要 激活 为 视图 加 载 跟 躁 ， 如 图 9-77 所 示 ， 在 为 视图 加 载 跟 踩 前 打 勾 。 
点 击 “ 确 定 ” 后 ， 在 设备 栏目 下 ， 有 Trace 名 出 现 ， 如 图 9-78 所 示 。 
设备 v l X 
- [3 fest viv 
= [EJ MyController (LMCOS8LF4250) 
= [8 рс 
= o Application 
M cu 
Ё 库 管理 器 
> £l test visu (PRG) 
FN Step0_active 
EA Init_active 
+A 任务 配置 
а? Trace 
视图 管理 器 
Visualization 





图 9-78 添加 了 一 个 跟踪 器 Trace 
打开 已 编辑 好 的 视图 Visualization， 在 视图 下 ， 打 开工 具 箱 ， 如 图 9-79 所 示 。 
基本 的 1. 
k 指针 
Rectangle 
C3) Rounded Rectangle 
& Ellipse 
>= Line 
<] Polygon 
$"] Polyline 
Ё Curve 
Cx Image 


Frame 





Windows Controls | 了 





Complex Controls 


图 9-79 ”打开 视图 中 的 工具 箱 
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点 击 工具 箱 中 的 复杂 控制 Complex Controls  ， 打 开 此 控制 下 菜单 ， 如 图 9-80 所 示 。 


基本 的 | 


Windows Controls | 


Complex Controls | ^ | 
EE Trace 
e Meter 


[n Bar Display 



































图 9-80 复杂 控制 下 菜单 


选择 Trace 条 目 ， 在 视图 编辑 区 拉 开 一 个 显示 框 ， 如 图 9-81 所 示 。 














„| Visualization | ај Stepü active - 














E LÁ U U u. | е 


图 9-81 在 视图 编辑 区 拉 开 一 个 显示 框 


点 击 “ 属 性 ”， 打 开 属 性 框 ， 如 图 9-82 所 示 。 

在 Trace Ж“, 点 击 右 侧 帮助 。 

打开 输入 助手 ， 在 这 里 ， 选 择 要 显示 的 曲线 记录 胡 Trace， 如 图 9-83 所 示 。 

完成 后 的 配置 如 图 9-84 所 示 。 

配置 完成 后 ， 我 们 就 可 以 采用 仿真 来 看 一 下 效果 。 仿真 并 运行 程序 ， 这 时 在 视图 的 显示 
框 中 就 显示 出 了 动态 的 曲线 sl. Bg 9-85 所 示 是 曲线 振幅 为 10 的 情况 。 
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EE | 
Y 过 滤器 + "HERD - 全 | 顺序 排列 + [V] Expert 


П 


ShowCursor 





图 9-82 显示 框 属性 





ЖС): # B(D: 
跟踪 (工程 ) 





= аё МуСопігоег.Аррё... 


图 9-83 ЕЕ л НУН ТЕ n 


尾 性 » 
Y 过 滤器 > 0 HERI - 分 | 顺序 排列 > [V] Expert I 
属性 48 Ë 
元 素 名 称 GenElemInst_14 — 
Trace MyController. Application. Trace. Trace 
- Position 
X 
Y 


width 
Height 
ShowCursor 





图 9-84 ”视图 中 动态 显示 图 的 配置 








当 幅 值 改变 为 100 时 的 仿真 显示 ， 如 图 9-86 所 示 。 
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7E Visualization | 2] StepO active ||] test visu |[E3 Init active | & Trace x 
[ 








ТИ18: 700т= TWTB4S; 100E 195 3CCIY 195 SOONE 19060 


< m 





图 9-85 曲线 的 动态 记录 显示 





9) visualization Step0_active 
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[9-86 WEZA 100 时 的 仿真 显示 
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9.3 复 用 可 视界 面 


如 图 9-87 所 示 ， 从 设备 栏 中 ， 我 们 看 到 已 经 有 两 个 视图 操作 界面 ， 一 个 是 motion, 75 
一 个 是 Visualization。 通 常情 况 下 ， 在 整体 调试 时 ,我 们 希望 把 各 个 界面 能 集中 到 一 个 界面 
里 ,或 在 一 个 界面 中 ， 也 可 以 操作 为 一 个 界面 。 








Trace 01.719) motion | MyController |: Visualization 
7 Dj fest vi 
= 8) MyController (LMC0S8LF4250) 
= 80 рс 
= © Application ваше 


GYL 
| ===85 
= |Ë] test, visu (PRG) 
&i motion, active 
Step active 
EA Init_active 








bDrive start Real Srate 


Velocity : *6f CommandAborted 


bRegulatorün bRegulatorRealState 


Acceleration : %f ш —] 
Deceleration: *6f ErrorlD : %d 





= ZuE е 
$ MasT A = 
i aà Trace m. 
e) ames вва] — 
motion [wow D mw | 
ЧИ ураа 
: : kia ишин 
'à Ethernet | — Directo: %3 | = 
+ % mis Jš =. 
+ % CANO m` i 
`% сам 
=- % softMotion General Drive Pool 


@ 41 (SM_Drive_virtual) 





图 9-87 视图 操作 界面 
这 种 编辑 好 的 界面 ， 都 可 以 作为 模板 供 其 他 界面 调用 。 这 就 是 可 视界 面 的 复 用 功能 。 它 
的 操作 类 似 于 对 专用 模板 的 调用 ， 只 不 过 模板 名 为 自己 创立 的 界面 名 字 。 人 例如， 在 motion 


视图 界面 下 ， 我 们 打开 工具 箱 ， 使 用 框架 国 Frame 在 界面 画 出 模板 区 ， 在 模板 区 中 ， 打 开 
菜单 选择 结构 框架 ， 在 弹出 的 框架 配置 栏 ， 选 择 已 有 的 视图 Visualization, 1Ш 9-88 所 示 。 








可 得 到 的 视图 : 


Visualization 


VisuDialogs.Login 
VisuDialogs.Numpad 


< T n... 





图 9-88 ”选择 已 编辑 的 视图 
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点 击 “ 确 定 ” 后 ， 已 有 视图 调和 人 本 编辑 视图 中 ， 如 图 9-89 所 示 。 


bRegulatorÜn bRegulatorRealState 


bDriveStartRealState 
Velocity : *6f CommandAborted 


Шана: aum | 1. — м 
ErrorlD : %d Deceleration: *6f ErrorlD : %d 


| nc 
= D 





图 9-89 ”调和 人 一 个 操作 视图 


这 样 ， 我 们 就 可 以 在 一 个 界面 中 操作 程序 了 ， 在 这 个 界面 的 仿真 如 图 9-90 所 示 ， 刚 开 
运行 时 ， 程 序 在 初始 化 框 中 扫描 ， 虽 然 对 轴 施 加 了 使 能 信号 ， 但 从 状态 看 ， 运 动 轴 并 没有 
使 能 ， 这 是 因为 motion 框 中 的 程序 并 未 被 扫描 启动 。 我 们 在 操作 界面 点 击 kl1， 打 开 程 序 流 ， 
使 运动 控制 程序 得 到 扫描 ， 因 此 运动 轴 使 能 ， 如 图 9-91 所 示 。 
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vx Ẹ] test visu 
^ MyController.Application.test visu B 
FAR _ [39889 [x | — 
„к % 
| Execute | * Фф sn gen M 
Ф amo É 
$ k # 
š = 


Acceleration : 0.000000 + ф di enable 


+ d di velocity 
Deceleration: 0.000000 + d di рр 





4 | E) 





T#1h47s446ms 


图 9-90 初始 化 阶段 





v» X {| test visu 








^ MyController.Application.test visu 





Distance : 0.000000 
Velocity : 0.000000 


Acceleration : 0.000000 


Deceleration: 0.000000 





T# 0m3 


T$14s540ns motion 





| 


in 
— 


| 


图 9-91 i 


阶段 


45103 应 用 库 文 件 





在 编写 SoMachine 程序 时 ， 工 程 师 们 篆 钟 遇 到 一 些 功能 块 能 够 找到 并 可 调 人 编辑 区 ， 但 
打开 后 发 现 是 一 个 空 枉 ， 没 有 引 脚 ， 或 引 脚 都 没有 定义 的 情况 。 有 的 时 候 更 是 连 功能 块 也 找 
不 到 。 还 有 的 情况 是 ， 把 一 个 已 经 应 用 过 的 程序 再 用 其 他 计算 机 调用 就 会 出 现 很 多 问题 ， 完 
其 原因 都 是 库 文件 巷 的 祸 。 那 么 什么 是 库 文件 ? 它 是 怎样 支持 着 我 们 的 程序 ? 它 的 建立 和 应 
用 又 能 给 编程 市 来 哪些 益处 ”本章 会 详细 阐述 。 




















10.1 应 用 库 文 件 概述 


我 们 在 进行 便 件 的 配置 和 软件 配置 后 ， 还 需要 编制 应 用 程序 。 所 有 这 些 操作 做 完 后 就 要 
进行 编译 了 ， 编 译 完 后 ， 我 们 会 发 现 出 了 很 多 错误 ， 这 使 初学 者 往往 不 知 所 措 。 而 这 编译 的 
背后 文 持 就 是 各 种 库 文件 。 它 们 有 系统 文件 ， 文 持 着 查找 并 纠正 各 种 人 硬件 配置 的 错误 和 软件 
语法 问题 ; 标准 库 文 件 ， 文 持 着 标准 功能 的 实现 ; 还 有 各 种 专 有 的 库 文件 ， 文 持 着 诸如 包 
装 、 起 重 、 物 料 和 输送、 数控 及 机 吉 人 等 专 有 功能 。 那 么 什么 是 库 文 件 呢 ? 库 文 件 是 : 

1) 由 CoDeSys 软件 提供 的 ， 可 重复 使 用 的 公共 功能 块 集群 ， 或 由 其 他 软件 供应 商 提供 
的 某 一 领域 专 有 的 功能 块 集群 或 由 你 自己 开发 的 适合 本 领域 重复 使 用 的 功能 块 集群 。 

2) 把 这 些 功 能 块 集群 放 在 一 个 库 里 ， 就 构成 库 文件 。 

3) 库 的 管理 员 把 不 同 应 用 的 功能 进行 分 类 ， 从 而 方便 用 户 查 找 使 用 不 同类 型 的 应 用 功 
能 块 集群 。 

4) 非 标准 库 可 以 根据 需要 通过 库 管 理 员 加 入 到 应 用 库 ， 以 文 持 专 门 的 应 用 场合 。 

根据 库 文件 文 持 的 功能 不 同 ， 可 以 把 库 文 件 分 为 系统 库 文 件 、 应 用 库 文件 以 及 专门 库 文 
件 。 先 让 我 们 来 看 看 系统 库 文件 。 

l. 系统 库 文件 

系统 库 文 件 顾名思义 是 一 个 文 持 软件 系统 的 文件 ， 它 包括 对 软件 结构 和 语法 编写 的 文 持 
以 及 标准 LO， 即 输入 /输出 的 支持 。 通 常情 况 下 ， 这 个 文件 库 会 在 开机 后 自动 调和 人 到 控制 
逢 中 。 类 似 于 计算 机 的 操作 系统 。 所 以 一 般 不 用 手动 添加 。 

2. 应 用 库 文件 : 即 用 户 库 文件 

它 是 支持 一 个 基本 应 用 的 文件 库 。 

Util; 它 包 含 了 各 种 数学 运算 功能 ， 对 位 和 字 节 的 操作 等 功能 。 

Standard: 包含 了 计时 器 (Timer) HBE, tty (Counter) 功能 等 。 

这 些 功能 都 是 一 台 PLC 和 控制 器 必须 具备 的 ， 因 此 在 应 用 中 都 会 被 默认 调和 人 控制 器 。 还 有 一 
些 是 按照 用 户 需求 来 时 入 的 应 用 库 ， 如 : Toolbox, PLCopen 等 ， 这 些 库 文件 都 是 根据 控制 的 设备 
配置 的 通用 标准 功能 块 。 例 如 ;运动 控制 的 各 种 功能 块 。 这 些 功 能 块 的 组 织 结 构 如 图 10-1 所 示 。 

3. 专门 库 文件 : 由 专业 厂商 提供 的 库 文件 

它 是 根据 硬件 产品 的 环境 而 配置 的 应 用 库 。 例 如 : 为 施耐德 电气 的 РОС 控制 器 配 置 的 
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M238PLC 库 ， 以 及 为 这 个 产品 而 配置 的 高 速 计数 和 为 LMCOSS 运动 控制 器 配置 的 运动 控制 
JÆ PLCopen, SM3 BASIC 运动 功能 库 如 图 10-2 所 示 。 
pad _ _ = шу - je» ^] 


= C Analog Monitors = C3 BitFunctions 
HYSTERESIS BIT_AS_BYTE 
(B) LIMITALARM В] BIT_AS_DwORD 


+ C BCD Conversions 


BIT AS WORD 





E 
B) REPLACE 
B] MID TestBit 
3] LEN В] WORD. AS ВІТ 
n LEFT + |) Closed loop control 
Г an + C Data types 
B uum + |) Equipment Control 
[В] CoNCAT Е + C3 Filtering Function 
+ (C) Property Functions + C3 FlipFlops 
= C) Miscellaneous + L3 Mathematical Functions 
(a rui 实时 时 钟 m. 
TB cno * © Physical Conversions 
B] cru 7 C3 Utilities 
В] сто + Hour Meter 
= | Bistable Function Blocks + [B] Operation Mode 
n + LL) Valve Control 


图 10-1 ”应 用 功能 块 的 组 织 结构 
|] Pou.sFc | [а] motion | [m]  CANopen motion "(fj 库 管 理 器 | 





名 称 有 效 的 版 本 | 
十 Litil, 3.4.1.20 (System) Util 3.4.1.20 
+ LMCOSS8 PLCSystem, 1.0.2.6 (Schneider Electric) SEC 1.0.2.6 
dp PLCCommunication, 1.0.2.14 (Schneider Electric) SEN 1.0.2.14 
* LMCOSS Relocation Table, 1.0.0.4 (Schneider Electric) SEC BELOC 1.0.0.4 
+ »a9[SM3 Basic, 3.4.1.90 (35 - Smart Software Solutions GmbH) — — |SM3 Basic 3.4.1.90 
* IecSfc, 3.0.2.0 (System) 


IecSfc 3. D. 0) 

= С PLCopen 

+ iL) additional 

+ |— internal 

= (L2) master/slave function blocks 

* MC. CamIn 

MC CamoOut 
MC CamTableSelect 
MC GearIn 
MC GearInPos 
MC GearOut 
MC Phasing 
=- single-axis function blocks 

ə- Part I 
MC AccelerationProfile 
MC Halt 
MC Home 
MC MoveAbsolute 
MC MowveAdditive 
MC MoveRelative 
MC MoveSuperImposed 
MC MoveVvelocity 
MC PositionProfile 
MC Power 
MC ReadActualPosition 
MC ReadAxisError 
MC ReadBoolParameter 


CXCACACACACO 





国 
E 
E 
国 
[z] 
8) 
[z] 
2] 
[z] 
[=] 
2] 


K] 10-2 SM3 BASIC 运动 功能 库 
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为 第 三 方 产品 配置 的 应 用 库 ， 如 OSCAT 应 用 库 (开放 资源 ) ， 如 图 10-3 所 示 。 


OSCAT 


еп Source Community for Automation Technology 





图 10-3 第 三 方 产品 应 用 库 


当 应 用 时 ， 可 以 把 相应 库 文 件 调 入 。 对 库 文件 的 调 入 、 更 新 和 删除 参见 下 市 库 文件 的 管 
FE, 


10.2 EXER 


在 编程 应 用 时 ， 对 安装 在 计算 机 上 的 库 和 供应 商 提 供 的 库 文件 进行 调 入 。 可 以 按 如 下 步 
又 进行 。 如 图 10-4 所 示 ， 在 程序 编辑 界面 ， 点 击 工具 栏 ， 并 且 在 工具 栏 下拉 菜单 中 选择 库 。 








$ LEC058_CHC3. project – ЅоШасћіпе 





XH) 属性 кш 
хн dA 视图 工程 ж Gi TR ”调式 观察 | 工具 ып WR 








°@@ System VisuElemMeter ( АЖЕ) 
stem. VisuElemsWinControk (TER) 

248 stem Ме еттгасе = CES) 

tem Visulnputs = ( FER) 

“3 SM3 СМС, 3.4.1.80 (35 - Smart Software Solutions GmbH) 

iB 5M3 Drive PosConktrol, 3.4.1.0 (35 - Smart Software Solutio 





We Wow Е Е 
É 


8] cam application (PRG) 


ME Ch san (nn 


图 10-4. ”对 功能 库 的 调 入 


打开 库 后 ,会 出 现 如 图 10-5 所 示 界 面 。 在 这 个 界面 中 ,会 看 到 已 安装 的 库 和 提供 这 些 
库 文件 的 供应 商 。 并 且 可 以 按照 分 类 查看 文件 库 名 称 。 在 这 些 库 的 分 类 中 ， 我 们 列 出 了 应 用 
类 、 通 信 类 、 控 制 右 类 、 设 备 类 、 内 部 资源 类 、 人 解决 方案 类 、 系 统 类 和 应 用 工具 类 。 在 实际 
编程 中 ， 如 果 调 入 到 程序 编辑 区 的 功能 块 没 有 定义 ， 那么 就 可 以 查看 相关 库 是 否 存 在 以 及 版 
本 是 否 合适 。 如 下 库 文 件 不 存在 或 版 本 过 期 ， 束 可 以 局 动 安装 来 添加 新 库 或 更 新 库 文件 版 
本 。 

扩 击 如 图 10-5 所 示 界 面 的 “安装 ”， 进 入 选择 库 界 面 。 在 选择 库 界 面 ， 可 以 通过 查找 范 
围栏 ， 查 找 库 文件 在 计算 机 的 位 置 或 U 盘 复 制 的 库 文件 ， 如 图 10-6 所 示 。 选 择 库 文件 后 ， 
按 “ 打 开 ” 键 ， 即 把 库 文 件 调 人 系统 中 ， 如 图 10-7 所 示 。 在 已 安装 的 库 文 件 中 ， 就 可 以 看 
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到 新 加 入 的 库 文 件 了 。 


ГЕ (1): System iau ER)... | 


(C:\Documents and Settings|Al LserslApplication DatalSoMachineYManaged Librari 


一 已 实 装 的 库 (b); 一 一 === SEXE)... | 
公司 (CY) [Schneider Electric 了 | пар |) 


(杂项 ) 
Application 
Communication 
Controller 

= Devices 

= Intern 

= Solution 

= System 

a- Util 


i" 
" 


un uiu 
шти 


"u umi wn ui 
Í í! un 1 HH dI 


(ej 
e 
ie 
ie 
外 
e 
由 
ie 
外 
(e 
外 
e 
外 


+ 
+ 
+ 
$ 
$ 
+ 
$ 
+ 
+ 


М 按 类 别 分 姐 (G) 





EMEP)... | 





图 10-5 ”配置 功能 


查找 范围 T): [O libraries | «€ [tj Ёў Ё + 


[БЇ k1tivar Library. compiled-library 
LJ [Ed] САнњо+і on Lexium Library. compiled-library 
Recent [£j Integrated Lexium Library. compiled-library 


(3 Ej) Lexi um Library. compiled-library 
桌面 

我 的 文档 

我 的 电脑 


RESNE 


文件 名 只: | -| 
文件 类 型 c): ”| 编译 的 库 文件 -] 取消 | 





图 10-6 计算 机 中 的 库 文件 
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га (1): [System v | 编辑 位 置 (E),,， | 


{C:\Documents and Settings\All Users\Application DatalSoMachinelManaged Librari 





已 实 装 的 库 (b); " | 
A5] (C): [Schneider Electric X | š | 


8 (杂项 ) 
i-a- Application 
52: Communication 
@š: Controller 
@š 


š: Devices 
+- Altivar Library Schneider Electric 
=- A3 CANmotion Lexium Library ^ 5choeiger Electric 
-A 1.1.2.0 
1.2.0.0 查找 (F),,， 
+ -D Integrated Lexium Library болей Electric 
*-«CJLexiumLibrarv — Schneider Electric | РЕНО... 


М 控 类 别 分 组 (6) 相关 性 (n),，， | 
_ жй | 





库 配置 文件 CP? ， | жї 





107 库 文 件 调 入 


也 可 以 通过 如 图 10-8 所 示 的 库 管 理 吉 来 添加 库 文 件 。 点 击 图 中 所 示 的 库 管理 项 ， 按 照 
右边 出 现 的 导 引 来 安 逆 即 可 。 








3) 主页 (H) 属性 配置 
文件 编辑 视图 工程 F 编译 在 线 щи IA ып HE 
TT 









RE “а X AA Ethernet | A MyControler | СМС [MyController: PLC : 







=] LMCOSB СМС? Yx|[ 名称 
- UJ MyController (LMC0S8LF4250) 2 IoStandard, 3.4.1.0 (System) 
= 81 рс 3-88 Standard, 3.4.1.0 (System) 
= Ü Application j- 88) Util, 3.4.1.20 (System) 


+ 

+ 

+ 

@ сам + LMC058 PLCSystem, 1.0.2.6 (Schneider Electric) 

& СМС settings + PLCCommunication, 1.0.2.14 (Schneider Electric) 

29 CNC * LMCOSS Relocation Table, 1.0.0.4 (Schneider Electric) 

@ си. Ф - +89 SM3 Basic, 3.4.1.90 (35 - Smart Software Solutions GmbH) 
* 
+ 


System VisuElems = 不 要 求 ) 
cam, application (PRG) . System VisuElemMeter = (С TER) 
CNC p (PRG) $89 System VisuElemsWinControls = € 不 要 求 ) 


图 10-8 JE PESE 





安装 完 后 ， 可 以 通过 点 击 安装 好 的 库 文 件 来 查看 库 内 的 功能 块 及 其 说 明 ， 如 图 10-9 所 
示 。 第 一 步 点 击 库 管理 般 。 第 二 步 添加 库 文 件 。 第 三 步 点 击 已 安装 的 库 文 件 ， 打 开 此 库 文 件 
下 的 功能 块 。 
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LI ані 


[T | "$satby ~ 21 Sort order ~ | dii Find 


w 10 (10) 
LM HSC (HSC) 
TU РТО PWM (PTO_PWM) 





] Library Manager [M'yController: PLC Logic: Application] 


3.3.1.10 
3.3.1.10 
3.3.0.20 
1.0.1.8 
1.0.0.3 
1.0.1.2 
1.0.1.2 
1.0.2.9 


«08 IoStandard, 3.3.1.10 (System) loStandard 
«i8 Srandard, 3.3.1.10 (System) Standard 
+58 ШЫ, 3.3.0 ОТРИ) Lti 

08 M238 PLCSystem, 1.0.1.8 (Schneider Electric) SEC 

SEC RELOC 
1.0.1.2 (Schnwider Electric) SEC. HSC 
(Schneider Electric) SEC PTOPWIM 
2.9 (Schneider Electric) SEN 


"BB М238 HSC, 
«50 238 PTOPWM, 1.0.1.2 
B РСС 


* 
* 
* 
* 
+- M238 Relocation Table, 1.0.0.3 (Schneider Electric) 
* 
* 
* 


ommunscabon, 1.0 





图 10-9 EJE S Has ERAADA 


10.3 库 文 件 的 建立 


除了 软件 厂家 提供 的 功能 库 外 ， 我 们 也 可 以 根据 自己 的 应 用 经 验 ， 把 菏 些 专用 功能 块 的 
集群 整理 出 来 ， 建 立 自己 的 专用 功能 库 。 例 如 ， 在 一 个 灌溉 的 程序 中 我 们 编辑 了 很 多 这 个 行 


业 的 功能 





块 ， 如 图 10-10 所 示 。 





vax ni ЕВ_5о |? PMP Chi / 18] Pump_Controller_2 | @ Gv. M] Library Manager | 


> B IQ 1 Create Using Custome Library хе 
= BEJ myController (LMC058LF4250) É 
= 80) рс | 
= ©) Application 
9$ PMP. Ctrl (STRUCT) 
@ сл |= 
Ё 库 管理 器 
ij] Pump. Controller. 2 (FB) 
Ë] FB. sort (FB) | 
+ (H8 任务 配置 |= 
专家 








+ 
+ % TM5 
+ 
+ 


% сам 
% 5oftMotion General Drive Pool 


选中 功能 块 ， 点 击 鼠 标 右键 打开 下 朱玉 

















Pump À,Pump B,Pump C:DINT; 
END VAR 
VAR OUTPUT 
Pri,Sec,Stby:BOOL; | 
Pmp Data:PMP Ctrl; 
EHD VAR 
VAR 
Srl: SR; 
Fl: Е TRIG; 
Sr2: SR; ж 


vx 

FUNCTION BLOCK Pump_Controller_2 ^ 
VAR INPUT x | 
LL,L,H,HH:BOOL ; | 
Ж 
di 


图 10-10 


编辑 的 用 户 功 能 块 


选择 “导出 ”， 如 图 10-11 所 示 。 


. 242. 施耐德 SoMachine B qi] d ЛУ JH K Za Pe THR ТӨ 











= DJ 70.1 Create Using Custome Lbrary 1 E 
- e VAR INPUT 
3 LL,L,H,HH:BO 
4 Pump A,Pump. 
* END VAR 
= é VAR OUTPUT 
7 





图 10-11 导出 功能 块 


把 这 个 功能 导出 到 计算 机 上 ， 如 图 10-12 所 示 。 
按 “ 确 定 ” 后 ， 会 弹出 导出 成 功 界 面 ， 如 图 10-13 所 示 。 
同样 ， 我 们 可 以 把 其 他 功能 块 也 导出 到 计算 机 的 指定 文件 夹 里 。 


р] Do 
请 选择 放置 导出 文件 的 文件 来 : 


СЭ EDU 
O Elau training 
СӘ 6Р5 
Ə (C) liyouhan 
© 20130922 shouji 

O book 

O Marketing s 

日 C) Somachine SoMachine 


© ЕЖЕ 
(C) application 
O customer 
© LNC058 
O Software 
O training couse 
P matinn nantral 


新 建文 件 夹 出) 





图 10-12 导出 到 计算 机 上 的 文件 夹 图 10-13 ”导出 成 功 
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我 们 把 这 组 专用 的 功能 块 导 出 后 ， 就 可 以 建立 一 个 专用 的 功能 库 ， 把 这 些 功 能 块 都 放 在 
这 个 库 里 。 当 其 他 项 目 需要 时 ， 就 把 这 个 库 安 装 上 ， 编 程 时 就 可 以 非常 方便 地 使 用 这 些 功能 
了 。 在 建 库 时 ， 首 先 使 用 SoMachine 的 空 项 目 启 动 一 个 编辑 ， 如 图 10-14 所 示 。 





2 ЅоШасһіпе 
con A 主页 (H) 
Cy 显示 现 有 机 器 





使 用 标准 项 目 忆 动 
Sn EH ED 
使 用 TVD RHES 
使 用 应 用 程序 无 动 
"mm Iu BEES 








CE 机 器 工作 流程 ? 
2 学习 中 心 P 


图 10-14 ”使 用 空 项 目 启动 


启动 后 ， 我 们 命名 一 个 库 文 件 名 ， 然 后 选择 保存 类 型 为 库 文 件 ， 如 图 10-15 所 示 。 
Jeni H BAA 
保存 在 加 : | 已 wstorer -£- eGrtEr- 


i ©ligongda сазе 
我 最 近 的 文档 


artt QD: [punp. control - | 
保存 类 型 (1): [Library File (*. library) X | 





图 10-15 将 项 目 存 为 库 文件 
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打开 库 文件 程序 ， 点 击 视 图 下 拉 菜 单 ， 选 择 РОО, Жалі “С”, РЕ “ТАЕ 
息 ”， 如 图 10-16 所 示 。 

确定 后 ， 打 开工 程 信息 框 ， 我 们 可 以 编辑 库 文 件 的 所 属 公司 、 库 文件 的 标题 和 版 本 号 以 
及 作者 名 和 库 的 简要 说 明 ， 如 图 10-17 所 示 。 


TE EZ EP I E 
文件 ШЕ | 属性 | 统计 | 


pump control. library 公司 (C): [schneider C í í í 
f 标题 (T): [pump contro í í 
Rok): bo  F mW 
库 类 别 (U， їі 
ЕА | O űOű 
作者 (&): [jan — 


TS (D): | pump control| 


黑体 字母 区 域 被 用 于 识别 库 。 














[^ 自动 生成 可 访问 属性 的 POU(3) 


图 10-16 选择 “工程 信息 ” 图 10-17 填写 库 文 件 信息 


选中 “pump _ control” 点 击 右键 打开 下 拉 琛 单 ， 选 择 “ 导 入 ”， 如 图 10-18 所 示 。 
文件 编辑 视图 工程 编译 在 线 调式 观察 
B Poco Bx | 





图 10-18 ”导入 功能 块 


找到 计算 机 中 导出 文件 的 文件 夹 ， 选 择 要 导 和 的 功能 块 ， 如 图 10-19 所 示 。 
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查找 范围 C0: [E 2012 lsb -| < е Е 


= MyController.Plc Logic. Àpplication.FB Sort.export 
B MyController.Plc Logic. Application, PMP Ctrl. export 
我 最 近 的 文档 e MyController.Plc Logic. Àpplication.Pump Controller 2. 








artt D: ['tyController. Plc Logic. Application. P w | 
TH (Т): [导出 文件 Y | 取消 





图 10-19 导入 编辑 好 的 功能 块 


导入 完成 后 ， 选 中 “pump _control ”点 击 右键 打开 下 拉 荣 单 ， 选 择 添 加 对 象 一 库 管 理 
器 ， 如 图 10-20 所 示 。 


文件 编辑 视图 工程 编译 ER ИІЛЕ ТА 窗口 9B 
ug. о ~ ах | 的 人 ЁЗ - г | Ое С 








图 10-20 WIERE SESS 





打开 库 管 理 副 后， 选择 “添加 库 ”， 在 添加 库 页 面 点 击 “ 占 位 符 ”， 然 后 选择 “ 占 位 符 
名 称 ” 和 “公司 ”"， 如 图 10-21 所 示 。 在 “Toolbox” 下 选择 * 意味 着 最 新 版 本 。 
然后 ， 再 添加 标准 库 到 你 的 库 中 ， 如 图 10-22 所 示 。 
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对 于 工程 , 占 位 符 被 用 来 包含 目标 指定 库 。 根 据 存 铺 在 设备 描述 里 的 信息 ， 占 位 符 将 会 被 真实 的 " 库 
替换 。 如 果 库 管理 器 不 在 设备 之 下 ，, 占 位 符 将 会 被 在 区 域 ' 缺 省 库 " 中 所 指定 的 库 蔡 换 。 


占 位 符 名 称 (P); Бе Toolbox - | 
HAED): 





公司 (QQ; [Schneider Electric -] 
+С Toolbox Schneider Electric 

219 2.0.2.1 

> 四 2.0.3.1 

285) * 
+ Toolbox Advance Schneider Electric 








图 10-21 添加 库 


Е 


对 于 工程 ， 占 位 符 被 用 来 包含 目标 指定 库 。 根 据 存 峙 在 设备 描述 里 的 信息 ， 占 位 符 将 会 被 "真实 的 " 库 
替换 。 如 果 库 管理 器 不 在 设备 之 下 ， 占 位 罕 将 会 被 在 区 域 " 缺 省 库 " 中 所 指定 的 库 蔡 换 。 


SARAR: Баа] 
tS E(D): 
A8 (28A) 
+ Standard Monitoring Data Server Driver — 5ystem 


«D Standard64 System 
3.4.1.0 


:加 Standard — 5ystem 


[ 按 类 别 分 组 (@) M 显示 全 部 版 本 (AHER) 





图 10-22 ”添加 标准 库 文 件 








添加 完 库 文件 后 ， 我 们 可 以 在 管理 需 中 看 到 这 些 文件 ， 如 图 10-23 所 示 。 

上 态 选 “编译 "， 检 查 所 有 编辑 文件 ， 如 图 10-24 所 示 。 

编译 成 功 无 错误 后 ， 束 可 以 保存 这 个 库 文 件 了 了， 如 图 10-25 所 示 。 

这 样 库 文件 就 建立 好 了 。 当 编写 其 他 项 目 要 用 到 这 个 功能 库 时 ， 就 可 以 安装 并 添加 。 在 
添加 时 ， 表 先 在 这 个 项 目的 程序 工具 栏 ， 选 定 库 ， 如 图 10-26 所 示 。 
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] 库 管 理 器 


出 -> 四 SE Toolbox = Toolbox, * (Schneider Electric) SE TBX 2031 


+ 四 [Standard64 = Standardé4, 3.4.1.0 (System) | Standardé4 = Standard64, 3.4.1.0 (System) | Standard64 3.4.1.0 


图 10-23 ”添加 的 库 文件 


pump control. library* 11e) . [zt (FT f1z 






A 主页 (H) an 配置 
хн та иш 工程 ж ай cM шия IA шп wb 
M d o-imi| авая "Gd 1@!%Ф › alo sa es a Z |< 


"s F11 | 







导入 Vijeo-Designer YR Н... 


CM vs ra a. MA 


图 10-25 保存 编辑 好 的 库 文件 


Gustome Library; project SoMachine 








1 p Controller 2 
3 ; ушш JL ; 
-о 4 Pump A,Pump B,Pump C:DINT: 
92 PMP. Ctrl (STRUCT) 5 END VAR 

GA = é VAR OUTPUT 

RETH 7 Pri,Sec,Stby:BOOL ; 

Pump Controller 2 (FB) 8 Pmp раса: PMP Ctrl; 

FB Sort (FB) з — END VAR 

* 25 任务 配置 = 10 VAR 


图 10-26 添加 用 户 功 能 
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确认 后 ， 会 出 现 如 图 10-27 所 示 界 面 。 在 公司 栏目 里 ,通过 下 拉 菜 单 ， 选 择 建 库 时 在 工 
程 信息 中 填写 的 公司 名 称 ， 然 后 对 应 的 库 文 件 名 就 显示 出 来 了 。 选 择 新 的 版 本 ， 然 后 点 击 
AUR o 





ЕЗ 
M 编辑 位 置 (E)…， | 


(C:\Documents and Settings\All Users\Application Саёа\ѕоМасћіпе\Мападеа Librari 


=- pump_control — schneicer 
:四 00 


[ 控 类 别 分 组 (名 


EROEXPECP) ... | 





图 10-27 在 库 中 选择 要 安装 的 用 户 库 


点 击 “安装 ”后 ， 选 择 库 导 引 到 保存 库 文件 的 地 址 ， 在 这 个 地 址 下 ， 选 择 要 安装 的 库 ， 
如 图 10-28 所 示 。 





TA (N): [pump. control. library - | 
ЖҮРЕ! (Т): | 库 文件 А | 职 消 





图 10-28 ”选择 要 安装 的 库 文件 
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TOWERS. OB ADDE EFE RETE, WE 10-29 所 示 ， 首 先 点 击 库 管 理 
人 角 ， 然 后 点 击 添加 库 ， 这 时 弹出 添加 库 对 话 框 。 在 这 个 框 中 ， 选 择 公 司 名 称 ， 然 后 选择 库 的 
版 本 号 。 


设备 - ах 
= 2) 20 7 Create Using Custome Library ivi 


















名 称 E: _ 有 效 的 版 本 | __ Же... 

















= EJ MyController (_МС0581Р4250) F- IoStandard, 3.4.1.0 (System) 
= Bl e.c Ф. «89 Standard, 3.4.1.0 (System) 
= Ӧ Application F- Util, 3.4.1.20 (System) 
$ Pup_ctrl (STRUCT) $- -aÐ LMC058 PLCSystem, 1.0.2.6 (500 Œ |4 | S.. 
E-a PLCCommunication, 1.0.2.14 (Sd 
@ == Ф. «89 LMCOSS Relocation Table, 1.0.0.4 
Pump. Controller. 2 (FB) 
[8] r& sort (FB) 
+ H 任务 配置 E. 
+a 专家 
+ % TMS 
+ 9 Ethernet 
+ % p 
'à CANO 
% сам 


a softMotion General Drive Росі 





[ 按 类 别 分 组 (@) М 显示 全 部 版 本 (只 对 专家 中 





图 10-29 添加 用 户 库 





按 “ 确 定 ” 后 ， 用 户 库 就 被 加 入 到 应 用 。 在 库 管 理 器 中 ， 我 们 就 会 看 到 这 个 功能 库 
pump control 和 它 库 内 的 功能 块 ， 如 图 10-30 所 示 。 








2 18] FB Sort | s РМР Ct |] Pump_Controller_2 m cv. i Library Manager | 
名 称 有 效 的 版 本 


+ IoStandard, 3.4.1.0 (System) IoStandard 3.4.1.0 
$- Standard, 3.4.1.0 (System) Standard 3.4.1.0 
H- ШЧ, 3.4.1.20 (System) Util 3.4.1.20 
+ LMCOSS PLCSystem, 1.0.2.6 (Schneider Electric) SEC 1.0.2.6 
+- PLCCommunication, 1.0.2.14 (Schneider Electric) SEN 1.0.2.14 
Ф - 83 LMC058 Relocation Table, 1.0.0.4 (Schneider Electric) SEC RELOC 1.0.0.4 
+ -control 0.0 


4 


1) pump contra v 
—9$ PMP_Ctrl 
5 Pump. Controller 2 
[Ë] FB sort 


图 10-30 加 入 的 用 户 库 文 件 


3113: Modbus 通信 


11.1 Modbus 通信 介绍 


在 SoMachine 控制 器 中 ， 可 以 通过 Modbus 通信 读 、 写 连接 在 总 线 上 的 从 设备 信息 ， 或 
作为 从 设备 与 主 设备 通信 。 这 种 读 、 写 可 以 通过 两 种 方 
式 实现 : 一 种 是 采用 ТО 扫描 方式 ， 即 IOScanner。 在 这 种 
方式 下 ， 数 据 是 自动 交换 的 ， 要 交换 的 数据 需 
态 ; 另 一 种 方式 是 直接 请 求 ， 按 需 进行 数据 交换 ， 需 
mo E E bil yp: s 
var 进行 设备 的 数据 读 出 ， 如 图 11-1 所 示 。 i 

调 出 此 类 功能 块 ， 可 以 在 如 图 112 所 示 的 功能 块 组 
找到 。 图 11-1 读数 据 功 能 块 
































{} 3scos 
o Application Ёў 
{ СІА405 Ж caa сїз 405, 3.4.1.20 (caa techni. 
{} РОТ CAN BE fdt canopendriver, 3.4.1.30(35... 
{} recsfc BE jecsfe, 3.0.2.0 (system) 
[52 Init, active 
motion aclive 
sec Æ imco58 picsystem, 1.0.2.6 (schn.. 
*- O DataFileCopy 
+ L ExecScript 
{} SEN BE kcommunicabion, 1.0.2.19 (sch 
8 ADDM FUNCTION BLOCK pkcommunication, 1.0,2.14 (sch... 
FUNCTION. BLOCK pkcommunication, 1.0.2.14 (sch. 
SEND | RECV MSG SANCHON BLOCK piccommunication, 1.0.2.14 (sch 
" SINGLE WRITE FUNCTIC pitcommunication, 1.0.2.14 (sch 
[gl WRITE READ VAR Су £ Dpiccommunication, 1.0.2.19 (sch 


М 结构 化 视图 (%) M 显示 文档 (5) 


FUNCTION_BLOCK READ_VAR EXTENDS BASE 


Function block to read data from an external device 

e code 3 (Read Holding Registers) for allocated registers 
e code 2 (Read Discrete Inputs) for inputs 

e code 1 (Read Coils) for outputs 

e code 4 (Read Input Registers) for inputs 





E112 读 写 数据 功能 块 
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11.2. 通信 的 组 态 


在 上 一 市 ， 我 们 知道 了 Modbus 的 两 种 通信 方式 ， 这 市 将 讲述 如 何 构建 一 个 通信 。 在 
申 行 线路 中 添加 通信 设备 ， 首 先 打开 控制 占 人 硬件 平台 ， 如 图 11-3 所 示 ， 找 到 串 行 线 
路 。 


= MyController (L'MCOBSLF4250) 
= 8] рс 
= о Application 
M сл 
MD 库 管理 器 
+ £l test visu (PRG) 
+ 2 任务 配置 


Trace 
а 视图 管理 器 
d motion 
a Visualization 
% 专家 
5 PowerDistribution (POWER) 
J- Encoder (ENC) 
1°: Dm72F0 (DM72F0) 
d DM72F1 (DM72F1) 
% TMs 
'& Ethernet 
a 审 行 线路 
% CANO 
* "d CANopen Performance (CANopen Performance) 
% CANI 
‘% SoftMotion General Drive Pool 
P di (SM Drive Virtual) 





图 11-3 qas S e Er 


WPP, duh BUR BE, AE "Uwe . ШЕ 11-4 所 示 。 

确认 添加 后 ， 会 有 添加 设备 框 出 现 ， 如 图 11-5 所 示 。 

点 击 现场 总 线 ，Modbus 下 会 有 两 个 选项 ， 如 图 11-6 所 示 ， 一 个 是 控制 器 作为 主 站 ， 连 
接 在 总 线 上 的 设备 都 作为 从 站 的 总 线 扫描 模式 ， 即 Modbus IOScanner; 另 一 个 是 控制 器 可 以 
作为 主 站 ， 也 可 以 作为 从 站 的 数据 交换 请 求 模 式 ， 即 Modbus Manager, 

根据 需要 ， 可 选择 不 同 的 模式 。 
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图 11-4 硬件 组 态 


名 称 : 


r 41A : 
(e 添加 设备 (А) 


* MARED C "dE 
-设备 : : 














@ ASCII Manager 


Schneider Electric 2.0.1.11 
SoMachine-Network Manager ^ Schneider Electric 
= (j 现场 总 线 


2.0.1.10 


+ m[Modus | 


[ 显示 所 有 版 本 ( 芭 适 用 于 高 级 用 户 ) 





RA ENR S BEBE — Pus 





] 


| 供应 商 ， [< 全 部 供应 商 > 
名 称 | 供应 商 _ = Ë 
= 9 专用 设备 





€ 当 此 窗口 打开 时 ， 可 在 面板 中 选择 另 一 个 目标 节点 ) 


图 11-5 添加 设备 杠 
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名 称 : 


[Modbus ІОѕсаппег 
1173 : 


C 添加 设备 (B) C ARED 个 RBP) 
设备 : 
供应 商 ， | < 全 部 供应 商 > | 


名 称 供应 商 版 本 
= Ший Modbus 
= tm Modbus 审 行 主 站 
Schneider Electric 3.4.1.80 


= tm Modbus 串 行 端口 
@ Modbus Manager Schneider Electric 2.0.1.12 


Г атра (ЕНТЕР > 


Eg: 
(J Ek. ModbusIOScanner 
dk. Schneider Electric 
组 : Modbus 串 行 记 站 
mx. 
3.4.1.80 
BAM. - 
aR: А device that works as a Modbus IOScanner 


将 被 选 设备 作为 最 末 的 子 设 备 添加 
# 1888 


e 〈 当 此 窗口 打开 时 ， 可 在 面板 中 选择 另 一 个 目标 节点 ) 


添加 设备 关闭 





图 11-6 现场 总 线 的 硬件 组 态 


11.3 ”总线 扫描 模式 IOScanner 组 态 


当 我 们 选择 了 IOScaner 模式 时 ， 在 串 行 线路 下 添加 的 是 Modbus_IOScanner， 如 图 11-7 
所 示 。 

而 这 只 是 添加 了 一 个 总 线 界面 。 我 们 还 需要 把 从 设备 加 到 这 个 界面 上 。 如 图 11-8 Br, 
点 中 Modbus_IOScanner， 按 鼠标 右键 ， 打 开 下 拉 菜 单 ， 选 择 添加 设备 。 

点 击 添加 设备 后 ， 弹 出 添加 设备 框 ， 如 图 11-9 所 示 。 我 们 可 以 在 名 称 栏 写 人 要 添加 的 
设备 名 ， 然 后 点 击 “ 添 加 设备 ”。 这 样 在 总 线 接口 下 就 添加 了 一 个 从 设备 dl ， 如 图 11-10 所 
7o 

如 想 继续 添加 从 设备 ， 就 不 必 关 闭 图 11-9 所 示 的 添加 设备 界面 ， 命 名 好 设备 名 称 ， 点 
击 “ 添 加 设备 ” 即 可 完成 又 一 次 从 设备 添加 。 不 再 添加 时 ， 关 闭 添加 设备 界面 。 做 好 这 些 
硬件 配置 后 ， 就 可 以 组 态 从 设备 的 通信 了 。 
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文件 编辑 视图 工程 编译 在 线 调试 观察 IA 窗口 ? 
AC с „Ёз. Хх $8 | 及 











= 25) LMCOSBz modbus scan 
= MyController (LMC0S8LF4250) 
= Bl ріс 
+ © Application 
+ ж 
ж TMS 
-& Ethernet 
=% 审 行 线路 
| Modbus IOScanner (Modbus IOScanner) 
' CANO 
'à CANI 
—'& SoftMotion General Drive Pool 


11-7 选择 总 线 扫描 模式 


从 模板 中 添加 设备 





+ hn $e 





图 1148 添加 从 设备 
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[Generic Modbus Slave 
£134: —————————————————————————À 
(е 添加 设备 (6B) C 搬入 设备 (1) C (Р) 


设备 : 
供应 商 ; | < 全 部 供应 商 > 





= 现场 总 三 
= ЖЕ Modbus 
= 88 Modbus 审 行 从 站 
Generic Modbus Slave Schneider Electric 





3.4.1.80 


[ 显示 所 有 版 本 ( 如 适用 于 高 级 用 户 ) 


6 8: Generic Modbus Slave 
К. Schneider Electric 


жий: - 
Kk. ”在 趾 行 总 线 上 作为 Modbus 从 站 运行 的 一 般 设 各 。 





将 被 选 设 备 作为 最 末 的 子 设备 添加 


Modbus IOScanner 


ө 【〈 当 此 窗口 打开 时 ， 可 在 面板 中 选择 另 一 个 目标 节点 ) 





图 11-9 在 总 线 接 口 下 添加 设备 


二 He LMCOSBz modbus scan 
MyController (LMC0S8LF4250) 
= [BM ріс 
+ o Application 
o PR 
*-'à ТМ5 
— & Ethernet 


SoftMotion General Drive Pool 





图 11-10 加 入 的 从 设备 dl 
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首先 ， 点 击 串 行 线路 ， 组 态 通信 口 。 即 在 配置 栏目 下 ， 定 义 好 一 个 





11 所 示 。 
设备 MEE 0 ModuslOScamner ^j 审 行 线路 | 
- [5 £MCOSBe тоди scan ы | 
= BEJ MyController (LMCOS8LF4250) 配置 | 状态 | 信息 : | 
= 8) рс THREE 
+ (D Application 波 特 率 ; [19200 -| 
+ 专家 
+ ТМ5 核验 位 : ia Y 
* Ethernet 数据 位 : 5 
- "à | 审 行 线路 
= @ Modbus IOScanner {Modbus IOScanner) 停止 位 : [1 ”| 
ig 91 (Generic Modbus Slave) 
8 dz (Generic Modbus Slave) | 广 物理 介质 - 
% CANO (* RS 485 | 无 。 ”| 极 化 电阻 器 
> VN C R5 232 
'à softMotion General Drive Росі 
图 11-11 配置 通信 口 
然后 点 击 “Modbus_IOScanner”， 定 义 传输 模式 和 限定 时 间 ， 如 图 11-12 所 示 。 


设备 w n x || 8 Modbus IOScanner "a 审 行 线路 | 





3 LMCOSBs modbus scan = 
= [EJ MyController (LMC0S8LF4250) Modbus 主 站 配置 | 状态 | 信息 : | 
ы = o — -—Modbus-RTUJASCII 
+ 专家 传输 模式 
| ^ m 响应 超时 (ms) 
= а 审 行 线路 框架 之 间 的 时 间 (ms) 


= 图 Modbus IOScanner (Modbus IOScanner) 
t di (Generic Modbus Slave) 
8 d2 (Generic Modbus Slave) 

'à CANO 

'à CANI 

`% SoftMotion General Drive Pool 





图 11-12 定义 传输 模式 和 限定 时 间 


(* RTUIR) С ASCII(A) 
[1000 
[10 





配置 完 这 一 步 ， 我 们 束 可 以 点 击 从 设备 dl ， 开 始 对 从 设备 进行 组 态 。 首 移 要 定义 从 设 





备 的 地 址 ， 如 图 11-13 所 示 。 在 Modbus 从 站 配置 栏目 下 ， 填 写 地 址 。 
XI jJ Modbus оссе | gj 直行 线路 9 di | 





= [d £MCOSBe modbus scan 
= [RJ MyController (LMCOS8LF4250) 


T ay пе Modbus-RTU/ASCII 
+ o Application 
" Š 专家 从 站 地 址 [1..247] n 
+ TMS 
' Ethernet 啊 应 超时 (ms) [1000 
- % 审 行 线路 


- 图 Modbus IOScanner (Modbus IOScanner) 
di (Generic Modbus Slave) 
9 d2 (Generic Modbus Slave) 

'à CANO 

à CANI 

'& 5oftMotion General Drive Pool 


图 11-13 在 主 站 端 配置 从 设备 通信 地 址 


Modbus 从 站 配置 | Modbus 从 站 通道 | Modbus 从 站 初始 化 | Modbus 主 站 IC 映射 | 状态 | 信息 : | 
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同时 ， 我 们 也 要 在 从 设备 端 配 置 从 设备 通信 参数 ， 如 图 11-14 所 示 。 


1 Homing Description Range Modbus 
_] Electronic Gear =a Modbus address 1.247 5640 
19200 Baud 


T] Motion Sequence MBbaud — — 
H- | Motor control 
| Controller parameter global 
_ | Controller parameter set 1 
_ | Controller parameter set 2 
-| | 10 functions 
— | Digital inputs 
1 Digital outputs 
国 PTI 
国 PTO 
-| ] Monitoring configuration 
1] Position 
. | Velocity 
— | Current г Torque 
-C ] Error management 
— | Error configuration 
“| Quick Stop 
-| Monitoring 
-C_| Communication 
-| Drivecom 








| [Modbus baud rate 9600.38400 |5638 | 








图 11-14 在 从 站 端 配 置 从 设备 通信 参数 


然后 ， 点 击 Modbus 从 站 通 直 ， 在 这 个 栏目 下 ， 选 择 “ 加 通过 ”， 如 图 11-15 所 示 。 
二 围 _Modbus_Ioscanner | (jj FTR "gd | v) 


Modbus 从 站 配置 ”Modbus 从 站 通道 | Modbus 从 站 初始 化 | Modbus 主 站 lo 映射 | 状态 | 信息 : | 


S | 存 职 类 型 | 触发 器 | 读 偏 移 KE | 错误 处 理 БАЕ КЕ | 注释 





图 11-15 配置 从 站 通道 (一 ) 











点 击 “添加 通道 ”， 会 弹出 通过 的 配置 框 ， 如 图 11-16 所 示 。 在 这 个 通道 配置 框 里 ， 可 
以 定义 一 个 通道 名 。 重 要 的 是 : 通信 应 用 类 型 (Access Type) 有 3 种 选 你 可 以 对 从 设 
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备 的 参数 进行 读 出 (函数 代码 03) ; 还 可 以 对 从 设备 的 参数 进行 写 人 (函数 代码 16) ; 还 可 
以 在 一 个 通道 对 设备 同时 进行 读 出 和 写 入 操作 ( 函数 代码 23)。 触 发 通信 的 方式 (Trigger) 
可 以 是 周期 循环 (Cyclic) 或 上 升 沿 触发 Rising edge)。 

当选 择 读 操作 时 ， 读 寄存 带 将 被 激活 。 当 选择 写 操 作 时 ， 写 寄存 胡 被 激活 。 当 选择 读 、 
写 操作 时 ， 谈 和 写 寄 存货 都 被 激活 。 











NodbusChannel 


Channel 


Name [Channel 1 
Access Type [Read Holding Registers (p 84 03) v | 
Trigger [Cyclic - | Cycle Time (ms) 100 


Comment 


READ Register 
Offset 


Length 
Error Handling 保持 最 后 的 值 


WRITE Register 
Offset 


Length 





KI 11-16 配置 从 站 通道 (二 ) 


在 读 寄 存 器 (READ Register) 、 写 寄存 器 (WRITE Register) 栏目 下 的 offset 就 是 总 线 设 
备 参 数 的 地 址 ， 我 们 可 以 通过 设备 手册 查 到 相关 参数 地 址 。Length 则 是 地 址 所 占 字 长 。Off- 
set 的 填写 可 以 直接 写 十 进 制 数 ， 也 可 以 写成 16 进 制 数 ， 但 要 加 前 级 ox. 

例如 ， 我 们 查 到 变频 器 ATV312 的 状态 字 参 数 地 址 为 3201， 地 址 长 度 为 1。 我 们 就 可 以 
选择 读 操作 ， 把 变频 器 工作 状态 读 出 来 。 配 置 从 站 参数 读 状 态 如 图 11-17 所 示 。 

我 们 又 查 到 ATV312 的 命令 字 地 址 为 8301 ， 命 令 字 后 跟 一 个 数据 字 用 来 设 定 变 频 需 的 频 
率 ， 因 此 字 长 为 2。8501 的 十 六 进 制 数 为 2135 ， 因 此 我 们 也 可 以 按 十 六 进 制 填写 offset。 通 
过 写 操 作 ， 我 们 控制 变频 器 按 设 定 频率 转动 电动 机 。 写 操作 配置 如 图 11-18 所 示 。 

配置 完 以 后 ,我们 可 以 点 击 Modbus 主 站 IO 映射 ,来 看 读 写 对 应 的 通道 ， 如 图 11-19 
所 示 。 

在 图 11-19 中 ,我 们 看 到 了 映射 的 对 应 关系 ， 即 变频 器 的 状态 字 映 射 给 了 %1IW5 ， 我 们 
通过 % IW5 内 容 变 化 就 可 随时 知道 变频 器 状态 。 当 我 们 操作 变频 器 动作 时 ， 同 样 通过 对 % 
QW2 赋值 命令 字 ， 就 可 完成 对 变频 器 的 使 能 ， 对 % QW3 赋值 频率 ， 就 可 让 电动 机 运动 起 
Ko 
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WodbusChanne1 


Channel 一 


Name [he i í 

Access Type [Read Holding Registers (АН 03) +] 
Trigger [dc +] Cycle Time (ms) 

Comment — aT 


—READ Register 
Offset 








Length 
Error Handling 保持 最 后 的 值 








[- WRITE Register 
Offset 





Length 





图 11-17 配置 从 站 参数 读 状 态 


NodbusChannel E 


Channel 


Name [hannes — — 

Access Type [write Multiple Registers (H8483 16) x] 
Trigger [yi +] Cycle Time (ms) 100 
Comment | 


READ Register 
Offset 


Length 





Error Handling 


WRITE Register 


Offset [0х2135 - | 
Length fel 





ces | 


图 11-18 配置 从 站 参数 写 操作 
通过 这 个 例子 ， 我 们 知道 选择 总 线 扫描 方式 可 以 不 用 编写 程序 ， 甚 至 可 以 不 运行 PLC 
就 可 观察 设备 状态 。 也 就 是 说 : 当 我 们 配置 好 总 线 扫描 方式 下 的 设备 参数 后 ， 即 把 控制 器 的 
VO 资源 与 从 设备 联系 起 来 ， 从 设备 的 一 举 一 动 都 会 在 LO 资源 变化 中 体现 出 来 ， 而 改变 控 
"ids VO 资源 的 状态 也 会 影响 到 从 设备 的 状态 。 当 然 ， 我们 也 可 以 选择 在 一 个 通道 内 同时 进 
行 读 / 号 操作 ， 读 / 写 操 作 配 置 ， 如 图 11-20 Br. 
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围 _ 串 行 线路 | (gj  Modbus IOScanner / j di | 


Modbus 从 站 配置 | Modbus 从 站 通道 | Modbus 从 站 初始 化 ”Modbus 主 站 IO 映射 | 状态 | 信息: | 





通道 
| | 映射 通道 | 地 址 | 类 型 МЕА Фї | 描述 
+. $ Channel 1 %IW5 WORD READ 16#0С81 (=03201) 
+. ф Channel 2 %QW2 МОВО WRITE 1642135 (=08501) 
+. ф Channel 2 %QW3 МОВО WRITE 1642136 (=08502) 


图 11-19 对 应 PLC 输入 /输出 通道 


odbusChannel 


-Channel - 


Name [channel 1 

Access Type [Read/Write Multiple Registers (函数 代码 23) 1 v] 
Trigger [dc — => Cycle Time (ms) 

Comment 

-READ Register - 

Offset 

Length 

Error Handling 保持 最 后 的 值 


r WRITE Register — — 


Offset ssol - | 
Length fl 





图 11-20” 读 / 写 操作 配置 


点 击 Modbus 主 站 VO 映射 ， 查 看 与 PLC 资源 配置 ， 如 图 11-21 所 示 。 
8 2 18 м IOScaner | #088 en 有 dd 


| Modbus 从 站 配置 | Modbus 从 站 通道 | Modbus 从 站 初始 化 ”Modbus 主 站 IO 映射 | 状态 | 信息 : | 





| 通道 нЕ | 类 型 Вед 单位 Ф 
F- Ф Channel 1 %IW6 МОВО READ 16#0C81 (=03201) 
+- ф Channel 1 %QW4 — WORD WRITE 1642135 (=08501) 
£- $9 Channel 1 %QwW5 WORD WRITE 1642136 (=08502) 


图 11-21 与 主 站 ro 映射 配置 





我 们 再 来 看 一 个 实验 和 案例。 在 这 个 案例 中 ， 将 拿 何 服 驱 动 套 LEXIUM32C 与 运动 控制 内 
LMC058LF42S0 进行 Modbus 通信 ， 通 过 控制 带 来 观察 驱动 带 的 状态 变化 。 我 们 通过 查 驱 动 
名 手册 可 知 了 驱动 融 的 控制 学 Modbus 参数 地 址 为 6914 ， 如 图 11-22 所 示 。 
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DCOMcontrol DriveCom 控制 字 码 


125 EE 
: Switch on 
: Enable Voltage 
: Quick Stop 
: Enable Operation 
..6: 由 运行 模式 决定 。 
: Fault Reset 
: Halt 
: Change on setpoint 


Bit 10...15: 已 保留 (必须 为 0) 
变更 的 设置 将 被 立即 采用 。 


图 11-22 设备 参数 地 址 


碍 到 的 状态 字 地 址 为 6916 ， 如 图 11-23 所 示 。 


 DCOMstatus DriveCom 状态 字 


AK Bit RS LILE. RER E 


Bit 0...3: 状态 位 
Bit 4: Voltage enabled 


Bit 8: HALT request active 
Bit 9: Remote 
: target reached 
保留 


E 
: 由 运行 异 式 识 定 
: X err 
: X end 
: ref ok 


图 11-23 设备 状态 字 地 址 








Modbus 6914 


R/S 


UINT16 Modbus 6916 
R/- 





根据 参数 地 址 ， 我 们 在 控制 锅 端 配置 好 通道 并 在 线 观察 映射 状态 ， 如 图 11-24 所 示 。 


dj Generk.Modbus Slave | B] pou | ij Serslune | EARE | Q> наст | мса | Modbus JoScenner | 


Modbus 从 站 配置 | Modbus 从 站 通道 | Modbus 从 站 初始 化 ”Modbus 主 站 ДОВАМ | 状态 | 信息 : | 





*- 9 %IWS МОВО 0 
+ $ Channel 1 %IW6 — WORD 0 
* $9 Channel 1 %IW7 — WORD 0 
= Фф Channel 1 8 WORD 24625 


图 11-24 IKAR INS 





在 这 个 初始 状态 ， 我 们 看 到 命令 字 为 “0” 
6031. 





， 状 态 字 为 24625， 转 化 为 十 六 进 


READ 16#1602 (206914) 
READ 1641803 (=06915) 
READ 16£1804 (=06916) 
READ 1641805 (206917) 


当 我 们 在 驱动 此 面板 上 操作 ,使 电动 机 使 能 后 ， 我 们 看 到 的 状态 如 图 11-25 Brzn 





电动 机 使 能 后 ,命令 字 变 为 “1 


所 示 。 
我 们 看 到 命令 字 没 变 ， 状 态 字 变 为 “55”。 





5”， 即 16HOF。 状 态 字 


变 为 16439， 即 1644037 。 
当 在 驱动 器 面板 上 操作 点 动 JOG， 使 电动 机 向 前 、 向 后 动作 时 ， 映 射 的 状态 如 图 11-26 


制 为 164 
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(^ gj Generic Modbus Slave | [B] pou | 8) 5епё\ге | 28 任务 配置 | $ mast | (jj MyControler | 8) Modbus lOScanner | 
Modbus 从 站 配置 | Modbus 从 站 通道 | Modbus 从 站 初始 化 ”Modbus 主 站 LOREM | 状态 | 信息 : | 





通道 

+- 9 Channel 1 5 WORD 0 READ 1641502 (206914) 
* ф Channel 1 %IW6 WORD 15 READ 1641803 (06915) 
+ $ Channel 1 %IW7 WORD 0 READ 16#1604 (206916) 
£- Ф Channel 1 Тиг WORD 16439 READ 1641805 (06917) 


图 11-25 ”驱动 器 使 能 后 的 状态 





司 Generic Modbus Slave | [gj pou 3 Serial Line 8 ESE | d$ MA5T | (jj MyController | j] Modbus IOScanner 
Modbus 从 站 配置 | Modbus 从 站 通道 | Modbus 从 站 初始 化 ”Modbus 主 站 ДОВАМ | 状态 | 信息 : | 





通道 

) 当前 值 Ew y 描述 
* € Channel 1 %IW5 МОВО 0 READ 1641802 (706914) 
+ Ф Channel 1 %IW6 МОВО 15 READ 1641803 (=06915) 
+ 9 Channel 1 %IW7 МОВО 0 READ 161804 (706916) 
* $ Channel 1 %IWS МОВО 55 READ 1641805 (706917) 


F 11-26 255) JOG 模式 使 电动 机 向 前 、 向 后 运动 时 ， 映 射 的 状态 
运行 这 个 案例 时 ， 控 制 器 不 用 工作 在 运行 状态 。 
11.4 直接 请 求 模 式 


当 在 Modbus 通信 中 ， 不 需要 实时 监控 从 设备 状态 或 控制 锅 本 体 做 从 站 时 ， 我 们 可 以 选 
择 直 接 请 求 模式 ， 这 种 模式 按 需 进行 数据 交换 ， 从 而 降低 数据 通信 息 线 的 拥堵 ， 提 高 通信 效 
率 。 配 置 这 种 模式 的 通信 ， 需 要 在 串 行 线路 下 的 添加 设备 框 中 ， 选 择 语 加 Modbus_Manager， 
如 图 11-27 所 示 。 

确认 “添加 设备 ”后 ， 我 们 在 设备 栏 的 串 行 线路 下 会 看 到 添加 的 设备 名 ， 如 图 11-28 所 
不 。 

配置 完 便 件 结构 后 ， 开 始 配 置 通信 参数 。 首 先 用 鼠标 双击 串 行 线路 ， 配 置 通信 参数 ， 这 
与 配置 扫描 模式 是 一 样 的。 然后 ， 双 击 设备 名 Modbus_Manager， 配 置 通信 界面 ， 如 图 11-29 
所 示 。 通 过 这 个 界面 ， 可 以 定义 这 个 通信 界面 是 主 站 还 是 从 站 。 如 果 定 义 为 主 站 ， 则 配置 到 
此 结束 ， 所 有 的 从 设备 可 以 连接 在 这 个 端口 上 ， 通 信 的 实现 ， 依 靠 编 辑 程序 并 运行 来 完成 。 
从 设备 的 地 址 由 程序 功能 块 来 定义 。 当 选择 了 从 站 ， 则 还 需要 定义 这 个 端口 作为 从 站 的 地 
Jib. 

我 们 配置 好 Modbus 通信 口 后 ， 束 可 以 编写 程序 来 请 求 与 从 设备 进行 通信 并 进行 数据 交 
换 。 这 种 通信 和 数据 交换 ， 我 们 要 用 到 3 个 基本 的 功能 块 ， 它们 是 : ADDM, READ. VAR, 
WRITE_VAR， 如 图 11-30 所 示 。 
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名 称 : 
[Modbus Manager 
l 





厂 行为 : 
® 添加 设备 (B) ”个 MAREO 个 RRSP) 


9%: = 
| 供应 商 : | < 全 部 供应 商 > | 


| 名 称 | 供应 商 ONE | 


- 2 нас 
= ЮЕ Modbus 
+ mu" Modbus 审 行 主 站 
= 88 ModbustBfTsA П | 


(H [Modbus Manager | Schneider Electric 2.0.1.12 
(D 显示 所 有 版 本 ( ЕШБИР ) 

















|< | 














E ma : 
| g#: Modbus Manager 
КУ. Schneider Electric 
组 : Modbus #47% 0 
жж: 
2.0.1.12 
жий: 
RR: Modbus FE% 





将 被 选 设备 作为 最 末 的 子 设备 添加 
PTR 


o 〈 当 此 窗口 打开 时 ， 可 在 面板 中 选择 另 一 个 目标 节点 ) 





添加 设备 关闭 


[411-27 添加 Modbus 串 行 端口 下 的 Modbus_ Manager 





=] iMcosps modbus rw = 
= MyController (LMC0S8LF4250) 
= BM рс 
+ o Application 
H += 
=-% ТМ5 
+ m TM5 Manager (TMS Manager) 
з Ethernet 
-o 审 行 线路 
Modbus Manager (Modbus Manager) 
' CANO 
% CANI 
% SoftMotion General Drive Pool 


11-28 添加 的 设备 Modbus Manager 
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A E нм | (d hr 3 (jj MyController ) 到 POU | gà MAST tg Modbus Manager | ` 











配置 | 状态 | 信息 : | 

Modbus 
fetu xs : (ç RTU (^ ASCII MODBUS 
寻 址 : 主 站 v| Hi [1.247]: b 
аја С 毫秒 ) : ш —— 

PITRE 
波 特 率 ， 19200 
校 验 位 : (8 
数据 位 : 8 
停止 位 1 
物理 介质 : R5485 





CommError | CommkE тог 
OperE ror I | OperE ror 





图 11-30 ”基本 的 通信 功能 块 





这 些 功能 块 可 以 用 于 通过 Modbus 的 通信 ， 也 可 以 用 于 通过 以 太 网 的 通信 。 本 章 我 们 阅 
述 通过 Modbus 的 通信 ， 后 面 章节 会 前 述 通 过 以 太 网 的 通信 。 在 这 里 先 介绍 ADDM 的 作用 。 
ADDM 的 功能 是 把 显示 为 字符 串 的 目标 地 址 转化 为 通信 功能 块 中 管 脚 属性 为 ADDRESS 的 地 
址 名 称 内 容 。 读 / 写 功能 块 通过 这 个 地 址 名 称 就 可 以 识别 从 设备 并 与 之 通信 。 从 某 种 意义 上 
说 就 相当 于 把 Addr 的 输入 字符 解码 并 赋值 给 AddrTable 的 输入 地 址 名 称 中 。ADDM 的 输入 / 
输出 定义 如 图 11-31 所 示 。 

根据 这 个 定义 ， 我 们 进行 功能 块 应 用 的 输入 /输出 管 脚 命 名 。 首 先 ， 我 们 知道 AddrTable 
是 一 个 结构 变量 ， 属 性 为 ADDRESS。 它 只 需 命 名 一 个 变量 ， 而 变量 的 内 容 是 由 Addr 输入 解 
码 来 赋值 的 。Execute 是 一 个 开关 量 ， 用 于 启动 一 次 解码 。Addr 输入 是 一 个 字符 串 ， 它 基于 
不 同 的 硬件 端口 而 有 所 不 同 。SoMachine 平台 的 控制 右 通 信 端 口 定 义 如 图 11-32 所 示 。 























*5113* Modbus 通信 : 265 · 





图 形 表 示 形 式 
ADDM 
AddrTable +4 Done 
Execute Error 
Addr CommError 
特定 于 ADDM 的 参 笋 介绍 
алган (xm | 注释 
AddrTable ADDRESS 这 是 由 功能 块 速 充 的 ADDRESS 结构 。 
输入 xm 注释 
Execute BOOL | 在 上 升 治 执行 功能 
Addr STRING | EHR ADDRESS 类 型 的 STRING 类 地 址 ( 参见 下 面 的 详细 信息 ) 
аш (xm | 注释 == 
Done BOOL НЕК ЖЕКЕ , Бопе Л TRUE. 
ЖЖ: ШЕЯ Abort 输入 中 止 操作 后 , Done 不 设置 为 1 ( 仅 限 Aborted). 
Error | BOOL | 当 功能 由 于 检测 到 错误 而 停止 时 ，Ezzoz 设 置 为 TRUE。 当 检测 到 错误 时 ，CommEzzoz 和 Operzxror 包 含有 关 检 测 到 的 错误 的 信息 。 
CommError BYTE CommError/& E Eni. 
图 11-31 ADDM 的 输入 /输出 定义 
и ЖҰ x $8 ( T7388 ) 描述 
USBConscle 00 没有 可 月 于 通讯 交换 的 USB 端口 
сом: 01 RTO COM 1 ( A Z; 417860 ) 
сом2 02 йїп COM 2 
EchEmbed 03 BAUEN 
CANEmbed 04 BAS CANopen $54 
COMS 05 RJO COM 3 


如 果 支 装 一 个 些 行 PCI 3⁄2 , UZ: EGA PCI Ж И R4 PCI US TEE RS. CONG. 
ИЙЕ ЖЛ me PCI S MAEN PCI ЖЯ 25547 PCI SX & COM , Z £f PCI Ж 5817 PCI 30$ 0 COM, 


图 11-32 控制 带 通 信 端 口 定 义 


所 以 ，Modbus 串 行 地 址 格式 的 Addr STRING 如 下 : 


对 于 Modbus 串 行 寻 址 ， 使 用 通信 端口 和 目标 从 站 地 址 (0 ~247)， 它 们 之 间 用 点 “. 


лів. 
语法 格式 为 : 
“< 通信 口 值 >. < 从 站 地 址 > 
例如 ， 配 置 的 从 站 在 串口 1 下 ， 从 站 的 地 址 为 “1”。 
则 Addr 的 输入 字符 为 “1.1° 
ASCII 地 址 格式 的 Addr STRING 如 下 : 
对 于 ASCH 寻 址 ， 只 请 求 通信 端口 号 。 
语法 格式 为 : 
“< 通信 口 值 > 
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例如 ， 要 在 串 行 线路 2 上 发 送 用 户 定义 的 消息 ， 使 用 字符 串 。 

MU Addr 的 输入 字符 为 “2 。 

通过 ADDM 功能 块 定 义 好 通信 的 从 站 地 址 后 ， 就 可 以 通过 读 / 写 功能 块 和 这 个 从 站 设备 
进行 通信 了 。 

通过 在 线 带 助 ， 我 们 知道 谈 功 能 块 定 义 如 图 11-33 所 示 。 














С READ. VAR : 从 Modbus EARRAS | 
READ VAR : 从 Modbus 设备 读 取 数 据 《 
功能 描述 





READ_VAR 功 能 块 从 采用 Modbus 协议 的 外 部 设备 中 读 取 数据 。 
图 形 麦 示 形 式 





特定 于 READ VAR 的 参数 介绍 





输入 类 型 注释 

ObjType | ObjectType ObjType 是 要 读 取 的 对 象 的 类 型 ( MW, |, iW fl Q ) 。 
| Firstobi DINT | Firstobj 为 要 读 取 的 第 一 个 对 象 的 率 引 。 

Quantity | UINT Quantity 为 要 读 取 的 对 象 的 数量 : 


e 1-125: 寄存 器 ( MW 和 IW 类 型 ) 
e 1-2000: 位 (1 和 QQ 类 型 ) 


Buffer  |POINTER | Buffer 为 将 在 其 中 存储 对 象 值 的 绿 冲 器 的 闻 址 。ADR 标 准 功 能 是 定义 关联 据 针 的 必用 功能 。( 请 参见 下 面 的 示例 。 ) 缓冲 器 是 一 个 表 ， 用 于 滩 收 在 设备 中 读 取 的 值 。 
TO BYTE 








图 11-33” 读 功能 块 定 义 








在 这 里 Execute 是 开关 量 ， 每 一 次 开关 上 升 沿 启动 一 次 读 操作 。Abort 退出 操作 。Addr 
是 从 设备 地 址 名 ,来自 ADDM 的 定义 。Timeout 是 读 操作 限定 时 间 ， 它 的 单位 是 100ms。Ob- 
[Туре 是 一 个 枚 举 变量 ， 它 用 来 定义 读 取 对 象 的 类 型 。 例 如 ， 我 们 定义 读 取 对 象 为 Object 
Type. MW. FirstObj 是 要 读 取 从 设备 参数 的 Modbus 首 地 址 。Quantity 是 读 取 对 象 的 数量 。 
Buffer 是 指定 的 一 个 缓冲 器 的 位 置 ， 用 来 存放 读 取 的 设备 参数 值 。 

同 理 ， 我 们 可 知道 写 功能 块 的 定义 如 图 11-34 所 示 。 

在 这 里 Execute 是 开关 量 ， 每 一 次 开关 上 升 沿 启动 一 次 写 操作 。Abort 退出 操作 。Addr 
是 从 设备 地 址 名 ， 来 自 ADDM 的 定义 。Timeout 是 写 操作 限定 时 间 ， 它 的 单位 是 100ms。Ob- 
jType 是 一 个 枚 举 变量 ， 它 用 来 定义 写 人 对 象 的 类 型 。 例 如 ,我们 定义 写 人 对 象 为 Object 
Туре. MW, FirstObj 是 要 写 人 从 设备 参数 的 Modbus 首 地 址 。Quantity 是 写 入 对 象 的 数量 。 
Buffer 是 指定 的 一 个 缓冲 器 的 位 置 ， 用 来 存放 写 入 的 设备 参数 值 。 

根据 这 些 读 写 定义 和 操作 规则 ， 我 们 就 可 以 编辑 一 段 程序 来 实现 对 从 设备 的 读 / 写 操作 。 
首先 ， 我 们 调 入 功能 块 ADDM， 定 义 从 设备 地 址 。 控 制 器 的 通信 口 为 “1”， 从 站 设备 地 址 
也 是 “1”。 因 此 ， 程 序 如 图 11-35 所 示 。 
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| WRITE, VAR : Е Modbus 设备 写 入 数据 | 


WRITE VAR : 向 Modbus 设备 写 入 数据 « 








功能 描述 
WRITE VARZSBEX RD SE ARE Modbus 协议 的 外 部 设备 中 。 


图 形 表 示 形 式 





特定 于 WRITE VAR 的 参 致 介绍 


输入 类 型 注释 

ObjType | ObjectType | objTYpPe 介 绍 要 瑟 人 的 对 象 的 类 型 (MW、Q@ ) 。 
FirstObj |DINT Fizstobj 为 要 写 入 的 第 一 个 对 象 的 素 引 。 
quantity | UNT AnaantitcY 为 要 读 取 的 对 象 致 : 


e 1-123: 寄存 器 ( MW 类 型 ) 
e 1-1968: 位 (О 类 型 ) 


Buffer | POINTER |3uffer 为 将 在 其 中 存储 对 象 值 的 缓冲 器 的 地址。ADR 标 准 功能 是 定义 关联 据 针 的 必 朋 功能。 ( 请 参见 下 面 的 示例 。 ) 缓冲 器 是 一 个 表 , 用 于 振 收 必须 在 设备 中 写 入 的 和 值 。 
TO BYTE 


E1134 HIRERE 


t PROGRAM POU 

2 VAR 

3 dl add: ADDM; 

E dl table: ADDRESS; 
5 kl: BOOL; 

6 addr done: BOOL; 


dl read: READ VAR; 











di table Done 


Error 


CommE rror 








K| 11-35 地址 定义 


定义 好 地 址 后 ， 我 们 调 入 谈 / 写 功能 块 ， 并 定义 好 输入 和 输出 ， 如 图 11-36 所 示 。 

编辑 完 这 些 程序 ， 就 可 以 运行 控制 融 执 行 这 些 程序 。 首 移 按 下 kl ， 使 地 址 解码 赋值 ， 
没有 错误 ， 则 addr done 输出 高 电 平 。 接 着 可 查 出 要 读 出 的 参数 地 址 ， 比 如 要 看 变频 可 
ATV312 的 状态 ， 它 的 参数 地 址 是 3201， 那 么 就 把 3201 赋值 给 dl. reademd 即 可 。 赋 值 完毕 ， 
Fe F k2 ， 该 出 的 状态 就 被 放 在 缓冲 华里 ， 并 且 输 出 给 zl 12. 

当 要 对 从 设备 操作 时 ， 我 们 就 可 对 dl _wremd 赋 命 令 地址 值 ， 命 令 后 面 的 数据 值 放 在 
SendBuffer 缓冲 名 里 。 例 如 ， 变 频 融 的 使 能 局 动 命 令 地 址 是 8501, ， 转 动 频率 值 地 址 是 8502. 
因此 ， 把 8501 赋值 给 d1_wremd， 然 后 把 命令 赋值 给 wemd_para， 把 频率 值 赋值 给 wemd_ 
para2 ， 这 样 绥 冲 紫 里 就 存 好 了 要 写 和 人 到 从 设备 的 参数 。 按 下 k3， 完 成 写 入 。 
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k2: BOOL; 
9 dl readcmd: DIHT; 
10 readbuffer: ARRAY[0..1] OF WORD; 
11 rl: DIHT; 
12 r2: DIHT; 
13 dl write: WRITE VÀR; 
14 ЕЗ: BOOL; 
15 dl vrcmd: DINT; 
16 SendBuffer: ARRAY[O0..1] OF word; 
17 wcmd para: UINT; 
18 input varl: WORD; 
19 wcmd para2: UINT; 


20 input var2: WORD; 





readbuffer[0] | Ep 












| eom 
dl readcmd 
2 





ÜperError 





E1136 ”该 /与 功 能 块 的 编写 


利用 这 个 程序 ， 我 们 做 如 下 案例 。 

复位 LEXIUM32C 驱动 器 错误 

采用 Modbus 控制 驱动 器 输出 点 开关 DQO, ， 来 复位 驱动 器 。 
A Vo 置 位 命令 地 址 如 图 11-37 所 示 。 


Description Unit Data type |Parameter address 
Minimum value ВМ via fieldbus 
Factory setting 
Maximum value 


Setting the digital outputs directly UINT16  |Modbus 2082 
R/W 


Write access to output bits is only active if 
the signal pin is available as an output and if 
the function of the output was set to 'Availa- 
ble as required. 


Coding of the individual signals: 
Bit О: ООО 





图 11-37 VO 置 位 命令 地 址 


01: DQO 输出 
操作 界面 如 图 11-38 Brzn o 


55 11% Modbus 通信 : 269. 





di writecmd 2082 error code 0 


di readcmd 2082 


openError 0 





sendbuffer 0 


sendpara Ü 


sendpara2 Ü 


sendbuffer2 0 


图 11-38 与 程序 对 应 的 操作 界面 


首先 读 出 输出 点 状态 ， 如 图 11-39 所 示 。 


di writecmd 2082 error code 0 


di readcmd 2082 


openError 0 


sendpara 0 sendbuffer 0 


B | 
Pa 
= 
i 
T 


sendpara2 0 sendbuffer2 Ü 


图 11-39 ”该 出 操作 界面 状态 


读 出 值 为 00， 说 明 没 有 输出 。 

使 ПОО 输出 ， 采 用 写 输出 。 写 人 操作 界面 状态 如 图 11-40 所 示 。 
注意 : sendpara 20; sendpara2 =1。 

我 们 再 来 读 一 下 DQ0 状态 ， 如 图 11-41 所 示 。 

可 以 看 到 输出 为 01 。 

这 时 ，DQ0 输出 。 


在 驱动 带 中 ， 把 DIS 设 为 复位 ，DQ0 的 输出 接 入 DI3 AC, BIA OR ph iS EE KAJ Gy 


复位 。 设 置 复 位 点 如 图 1142 所 示 。 
程序 见 附件 LMCOS8s modbus rw, 


N 
J 
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i error code 0 
di readcmd 2082 di writecmd 2082 


|1140 写 人 操作 界面 状态 


j error code 0 
di. readcmd 2082 d1_writecmd 2082 


sendpara 0 sendbuffer 0 
sendpara?2 1 sendbuffer2 1 


图 11-41 DQO 状态 
|] Position Register 


Value 
H- | Operation configuration 9 Freely Available 


= т: | Freely Available 
C] Homing Freely Available 


5-4 | Motor control 
| ] Controller parameter global Fault Reset 
C] Controller parameter set 1 
| ] Controller parameter set 2 
EF g IO functions 
Z Digital inputs 
C] Digital outputs — 


rm — aa “а 


10 r2 


一 





УУУ 





图 11-42 ”设置 复位 ， 
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在 SoMachine 控制 平台 设计 一 个 复杂 的 机 器 控制 系统 ， 最 优 的 结构 就 是 使 用 CANopen 总 
线 ， 把 诸多 的 控制 元 素 诸 如 变频 器 、 伺 服 驱 动 器 、 传 感 器 、 开 关 按 钮 等 通过 一 条 电缆 连接 起 
来 ， 共 享 各 个 控制 单元 的 状态 信息 、 控 制 指令 等 ， 如 图 12-1 所 示 。 大 量 使 用 CANopen 总 线 
不 仅 由 于 其 通信 速度 大 大 高 于 Modbus, 更 是 由 于 其 良好 的 抗 干扰 能 力 和 简单 的 物理 安装 结 
构 及 组 态 方式 。 本 章 主要 讨论 CANopen 总 线 的 特性 及 应 用 。 
























AfAEMEMEAE 
, ШШ ШЕ xr rara sxs: 





远程 /O 
变频 器 


伺服 驱动 器 
图 12-1 市 有 CANopen 总 线 的 控制 系统 


12.1 CANopen 总 线 基础 





CANopen 是 一 种 架构 在 控制 局 域 网 路 (Control Area Network, CAN) 上 的 高 层 通信 协定 ， 
包括 通信 子 协定 及 设备 子 协定 常 在 藤 入 式 系统 中 使 用 ， 也 是 工业 控制 沼 用 到 的 一 种 现场 总 
线 。 

CANopen 实际 作 了 0SI 模型 中 的 网 络 层 以 上 〈 包 括 网 络 层 ) 的 协定 。CANopen 标准 包 
括 寻 址 方案 、 数 个 小 的 通信 子 协 定 及 由 设备 子 协 定 所 定义 的 应 用 层 。CANopen 支持 网 络 管 
理 、 设 备 监控 及 节点 间 的 通信 ， 其 中 包括 一 个 简易 的 传输 层 ， 可 处 理 资料 的 分 段 传送 及 其 组 
合 。 一般 而 言 ， 资 料 链接 层 及 实体 层 会 用 CAN 来 实际 操作 。 

基本 的 CANopen 设备 及 通信 子 协定 定义 在 CAN in Automation (CiA) 标准 301 中 。 针 对 
个 别 设备 的 子 协 定 以 CiA 301 为 基础 再 进行 扩充 。 如 针对 IO 模 组 的 CiA401 及 针对 运动 控 
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制 的 CiA402。 其 总 线 染 构 如 图 12-2 УХ о 


• Communication architecture 


CAN network CAN node 


Application layer and communication profile DS301 


DS402 — Device Control 
State Machine 


Modes of Operation 
Profile Profile Profile Homing Interpolated CSP (Cyclic JOG 
Position velocity Torque Mode Position Synchronous Mode 
моде моде моде моде Position) 
Mode 


图 12-2 CANopen 总 线 架 构 











CANopen 凭借 其 可 靠 、 实 时 、 灵 活 、 经 济 的 特点 而 被 广泛 应 用 ， 并 且 已 成 为 国际 标准 。 
CANopen 协议 是 在 现场 总 线 CAN-BUS 之 上 定义 的 一 套 应 用 层 协 议 ， 其 核心 是 对 象 字典 及 多 
种 通信 方式 。 对 象 字 典 是 应 用 单元 和 通信 和 单元 之 间 的 接口 ， 实 际 上 是 设备 的 所 有 参数 列表 。 
应 用 单元 和 通信 和 单元 都 可 访问 这 个 参数 列表 。 对 和 象 字 典 中 的 条 目 (对 象 或 参数 ) 通过 一 个 
16 位 索引 (Index) 和 一 个 8 位 子 索引 (Subindex) 进行 识别 或 定位 ， 用 户 可 对 条 目 进行 读 
或 写 。 对 象 字 典 的 分 配 见 表 12-1, 

表 12-1 对 象 字典 的 分 配 












































ж 5 对 5$ ж Ж 
0х0000 保留 
0x0001-0x009F 数据 类 型 区 定义 各 种 用 到 的 数据 类 型 ， 如 字 、 字 节 、 整 数 等 
0x00A0-0x0FFF 保留 
0x1000-0x1FFF 通信 对 象 对 要 进行 通信 的 对 象 做 描述 
0x2000-0x5 FFF 制造 商 特定 的 对 象 制造 商 特定 对 象 的 描述 
0x6000-0x9 FFF 标准 化 设备 对 象 对 标准 化 对 象 的 描述 
OxA000-OxFFFF 保留 


对 和 象 字典 描述 了 对 象 设备 的 所 有 功能 。 例 如 伺服 驱动 带 的 索引 6060: 0 定位 到 了 设备 的 
运行 模式 ， 后 面 跟 的 数据 确定 了 运行 模式 ， 如 图 12-3 所 示 。 

每 个 设备 制造 商会 为 自己 的 设备 做 好 一 个 ASCII 码 格式 的 对 象 字典 ， 即 电子 数据 表 (E- 
lectronic Data Sheet, EDS) 文件 。 这 个 电子 数据 表 可 以 导入 到 控制 硕 ， 实 现 控制 器 与 设备 的 
CANopen 通信 。 好 了 了， 让 我 们 再 来 梳理 一 下 有 关 的 CANopen 通信 要 用 到 的 概念 和 名 称 。 

1. 设备 通信 

通信 单元 处 理 和 网 络 上 其 他 模 组 通信 所 需要 的 通信 协定 。 设 备 的 起 动 及 重 置 由 状态 机 
(State Machine) 控制 。 状 态 机 需 包 括 以 下 几 个 状态 : 初始 化 Initialization ) 、 预 运行 ( Pre- 
operational) 、 运 行 (Operational) 及 停止 〈Stopped) 。 当 接收 到 网 络 管理 (NMT) 通信 对 象 ， 
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运行 模式 


1 / Profile Position: Profile Position 
3 / Profile Velocity: Profile Velocity 
4 / Profile Torque: Profile Torque 

6 / Homing: Homing 

变更 的 设置 将 被 立即 采用 。 





图 123 对象 字典 定位 设备 运行 模式 





状态 机 会 转换 到 对 应 的 状态 。 对 象 字 典 (Object Dictionary) 是 一 个 有 16 位 元 索引 (Index ) 
的 变量 阵列 。 每 个 变量 可 以 (但 非 必须 ) 有 8 位 元 的 子 索引 (Subindex) 。 变 量 可 用 来 调整 
设备 的 组 态 ， 也 可 以 对 应 设备 量 值 的 数据 或 设备 的 输出 。 当 状态 机 设 定 为 Operational 之 后 ， 
设备 的 应 用 (Application) 部 分 就 会 实现 设备 预期 的 功能 。 此 部 分 可 以 由 对 象 字典 中 的 变量 
调整 其 设 定 ， 而 数据 由 通信 层 传输 或 接收 。 

2. 对 象 字典 

CANopen 设备 都 需要 具备 对 象 字 典 ， 用 来 设 定 设备 组 态 及 进行 非 即 时 的 通信 。 对 象 字 
典 的 入 口 定义 如 下 。 

索引 (Index) : 对 和 象 16 位 元 的 位 址 。 对 象 名 称 (Object пате): 一 个 代表 对 象 的 符号 类 
型 ， 可 以 是 阵列 、 纪 录 或 只 是 一 个 变量 。 名称 (Name): 描述 此 入 口 的 字 串 。 形态 (Туре): 
变量 的 数据 形态 。 属 性 (Attribute): 提供 此 入 口 是 否 可 读 / 可 写 的 数据 ， 有 下 列 四 种 : 可 读 / 
号 、 只 恋 、 只 写 、 只 读 常 数 。 必 须 (Mandatory) /可 选 (Optional) 字段 定义 属于 特定 设备 
规范 下 的 设备 ， 是 否 必须 实现 某 些 对 象 。 在 CANopen 标准 中 定义 了 对 象 字 典 中 的 基本 资料 形 
态 ， 包 括 逻 辑 值 、 整 数 及 浮 点 数 。 也 定义 了 复合 对 象 ， 如 阵列 、 记 录 及 字 串 。 复 合 对 象 用 一 
个 8 位 元 的 数值 作为 其 子 索 引 (Subindex) 。 记 录 或 阵列 中 子 索 引 0 的 位 置 记录 此 数据 结构 
的 元 系 个 数 ， 资 料 型 态 为 UNSICNED8 。 

例如 在 CiA301 标准 中 ， 设 备 通信 的 参数 放 在 索引 范围 0x1000 ~ OxLFFF (通信 行规 
区 ) 。 此 区 域 的 前 儿 项 见 表 12-2, 



























































表 12-2 通信 定义 区 











索引 对 象 名 称 名 称 形态 M/O 
0x1000 变量 设备 类 型 UNSICNED32 M 
0x1001 变量 错误 寄存 器 UNSICNED8 M 
0x1008 变量 工厂 设备 名 О 























Фота AR LE, HUHI EDS 档案 的 方式 规划 一 个 设备 ， 并 且 将 变量 的 数值 上 











传 到 设备 中 。EDS 档案 的 格式 通常 会 是 INI 文 件 。 


3. 通信 对 象 





CANopen 的 物理 层 CANbus 每 次 传送 的 资料 量 不 大 ， 其 中 包括 11 位 元 的 ID, zem fa dy 
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请 求 (RTR) 位 元 及 大 小 不 超过 8 位 元 的 数据 。CANopen 将 CANbus 11 位 元 的 ID 分 为 4 位 
元 的 功能 码 及 7 位 元 的 CANopen TA ID; 7 位 元 的 ID 共有 128 种 不 同 的 组 合 ， 基 中 IDO 不 
使 用 ， 因 此 一 个 CANopen 网 络 上 最 多 允许 127 台 设 备 。CANbus 在 CAN 2. 0 B 规格 中 允许 29 
位 元 的 Ш, KARA CAN 2.0 B 使 用 ，CANopen 网 络 上 可 以 超过 127 台 设 备 ， 不 过 在 实 





际 运用 中 ， 大 多 数 的 CANopen 网 络 上 设备 数量 均 低 于 此 数值 。 
CANopen 将 CANbus 的 11 位 元 ID 称 为 通信 对 象 D (COB-ID )。 当 传输 数据 出 现 碰撞 
时 ，CANbus 的 仲裁 机 制 会 使 COB-ID 最 小 的 信息 继续 传送 ,不 用 等 待 或 重 传 。COB-ID 的 前 
4 个 位 元 是 CANopen 的 功能 码 ， 因 此 数值 小 的 功能 码 表示 对 应 的 功能 重要 ， 人 允许 的 延迟 时 间 
K 12-3 是 一 个 标准 的 CANopen 通信 帧 。 
X 12-3 CANopen jÉ (zi 


数据 长 度 数据 
0-8 FH 











ТЕ CANopen 标准 中 ， 部 分 COB-ID 被 保留 作 网 络 管理 及 SDO 通信 用 。 而 在 设备 初始 化 
后 ， 有 些 功 能 码 和 COB-ID 会 对 应 到 标准 的 功能 ， 不 过 后 续 仍 可 以 规划 为 其 他 用 途 。 

4. 通信 模型 

CANopen 设备 间 的 通信 可 分 为 以 下 3 种 通信 模型 。 

在 master/slave 模型 中 ， 一 个 CANopen 设备 为 主 站 (master) ， 负 责 传送 或 接收 其 他 设备 
从 站 (slave) 的 数据 。NMT 协定 就 使 用 了 master/slave 模型 。 客 服 (client/server) 模型 定义 
在 SDO 协定 中 ，SD0O 客户 将 对 象 字典 的 索引 及 子 索 引 传送 给 SDO 服务 员 ， 因 此 会 产生 一 个 
或 数 个 需求 数据 〈 对 象 字典 中 ， 索 引 及 子 索 引 对 应 的 内 容 ) 的 SDO 封包 。 生 产 者 /消费 者 
(producer/consumer) 模型 用 在 Heartbeat апа Node Guarding 协定 。 由 一 个 生产 者 送出 数据 给 
消费 者 ， 同 一 个 生产 者 的 数据 可 能 给 一 个 以 上 的 消费 者 。 又 可 分 为 两 种 : 推送 方式 (push- 
model): 生产 者 会 自动 送出 数据 给 消费 者 ; 拉 进 方式 Cpull-model) : 消费 者 需 送 出 请 求 信 
Е, ЖАЛАШ, 

5. ММТ 协定 

ММТ (网 络 管理 ，Network Management) 协定 会 定义 (设备 内 部 ) 状态 机 的 状态 变更 命 
^ (如 起 动 设备 或 集 止 设备 ) 、 侦 测 远 端 设备 bootup 及 故障 情形 。 

NMT master 使 用 的 模 组 控制 协定 可 变更 设备 的 状态 。 其 COB-ID 为 0， 其 功能 码 及 市 点 
ID 均 为 0， 因 此 网 络 上 的 所 有 市 点 均 会 处 理 这 个 信息 。 在 此 信息 的 数据 部 分 会 有 此 信息 实际 
EFAJ AAI ID, Тр 也 可 为 0， 表 示 所 有 市 点 都 要 变更 为 指定 的 状态 。 

使 用 CIA405. NMT 功能 块 可 以 从 控制 器 应 用 程序 控制 CANopen 设备 的 NMT 状态 。 例 
如 ， 我 们 用 此 功能 块 复位 CAN 总 线 或 总 线 上 的 某 个 节点 。 

功能 块 通过 执行 对 CANopen 目标 设备 的 NMT 服务 请 求 ， 来 执行 请 求 的 NMT 状态 转换 。 

CIA405. TRANSITION_ STATE ENUM 

NMT 状态 机 描述 主要 操作 中 的 NMT 从 站 的 初始 化 和 状态 。 

图 12-4 显示 的 是 NMT 状态 、 关 联 的 可 用 通信 对 象 (PDO, SDO, SYNC, ЕМСҮ 和 
NMT) 和 5 种 状态 转换 (А SI E). 
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图 124 网 络 管理 状态 及 其 转换 





CIA405. TRANSITION |. STATE 枚 举 类 型 包含 表 124 中 介绍 的 NMT 状态 转换 命令 。 
表 12-4 СІА405. TRANSITION STATE 的 枚 举 变量 及 功能 





枚 举 器 值 (十 六 进 制 ) 说 BJ 
切换 到 停止 状态 
STOP_REMOTE_MODE 0004 
(转换 了 ) 
D 常 操作 状态 
START REMOTE MODE 0005 四 换 到 正常 操作 状 
(转换 A) 
切换 到 复位 应 用 程序 状态 。 加 载 设备 配置 文件 的 已 保存 
REBET MODE 0006 数据 ,并 自动 从 复位 通讯 切换 到 预 操 作 状 态 
( 特 换 D) 
切换 到 复位 通讯 状态 。 加 载 通 讯 配置 文件 的 已 存储 数 
REBET_COMMUNICATION 0007 据 , 并 自动 切换 到 预 操 作 状 态 
(Ж E) 
切换 到 预 操作 状态 
ENTER_PRE_OPERATIONAL 007F 切换 到 预 操作 状 
(转换 C) 
ALL EXCEPT NMT AND BENDER 0800 未 实现 (无 效 参 数 ) 








6. 心跳 协定 

心跳 协定 (Heartbeat protocol) 是 用 来 监控 网 络 中 的 厄 点 及 确认 其 正常 工作 。 心 跳 信息 
的 生产 者 (一般 是 slave 设备 ) 周期 性 地 送出 功能 码 1110, ID HRGA ID 的 信息 ,信息 
的 资料 部 分 有 一 个 表示 节点 状态 的 位 元 。 而 心跳 信息 的 消费 者 负责 接收 上 述 资 料 ， 若 在 指定 
时 间 (于 设备 的 对 象 字 典 中 定义 ) 内 ， 消 费 者 均 未 收 到 信息 ， 可 采取 相关 行动 〈 例 如 显示 
错误 或 重 置 该 设备 ) o 

其 格式 为 : COBID +DATA (status of node) CANopen 设备 需要 在 bootup 时 自动 从 Initial- 
izing 状态 切换 至 Pre-operational 状态 ,设备 会 在 切换 完成 后 送出 一 个 心跳 信息 ， 这 就 是 心跳 


























: 276 · 施耐德 SoMachine 控制 器 应 用 及 编程 指南 





协定 。 

有 一 种 pull model 的 NMT 协定 ， 称 作 节 点 监控 (Node guarding) 协定 ， 也 可 以 作 从 机 的 

7. 服务 数据 对 象 协定 

服务 数据 对 象 (SDO) 可 用 来 存 取 远 端 节 点 的 对 象 字典 ， 读 取 或 设 定 其 中 的 数据 。 提 供 
对 象 字典 的 节点 称 为 SDO server， 存 取 对 和 象 字 典 的 节点 称 为 SDO client, SDO 通信 一 定 由 
SDO client 开始 ， 并 提供 初始 化 相关 的 参数 。 

在 CANopen 的 术语 中 ， 上 传 是 指 由 SDO server 中 该 取 数 据 ， 而 下 载 是 指 设 定 SDO server 
的 数据 。 

8. 过 程 数 据 对 象 协定 

过 程 数据 对 象 (PDO) 协定 可 用 来 在 许多 节点 之 间 交 换 即 时 的 数据 。 可 透 过 一 个 PDO , 
传送 最 多 Str (64 位 元 ) 数据 给 一 设备 ， 或 由 一 设备 接收 最 多 8 F (64 位 元 ) 的 数 
据 。 一 个 PDO 可 以 由 对 象 字典 中 几 个 不 同 索引 的 资料 组 成 ， 规 划 方 式 则 是 透 过 对 象 字典 中 
对 应 PDO 配置 及 PDO 参数 的 索引 。 

PDO 分 为 两 种 : 传送 用 的 ТРОО 及 接收 用 的 REDO。 一 个 节点 的 TPDO 是 将 资料 由 此 市 
nsi Fehr SECRETS дд, W RPDO 则 是 接收 由 其 他 节点 传输 的 资料 。 一 个 节点 分 别 有 4 个 TPDO 
及 4 个 RPDO。 

PDO 可 以 用 同步 或 异步 的 方式 传送 : 同步 的 PDO 是 由 同步 SYNC 信息 触发 ， 而 异步 的 
PDO 是 由 节点 内 部 的 条 件 或 其 他 外 部 条 件 触发 。 例 如 符 一 个 节点 规划 为 允许 接受 其 他 布点 
产生 的 TPDO 请 求 ， 则 可 以 由 其 他 节点 送出 一 个 没有 数据 但 有 设 定 RTR 位 元 的 TPDO (TP- 
DO 请 求 ) ， 使 该 节点 送出 需求 的 数据 。 

HH RPDO 也 可 以 使 两 种 设备 同时 起 动 。 

除了 定义 对 和 象 字典 ，CANopen 协议 还 定义 了 网 络 物理 结构 ， 如 图 12-5 所 示 。 即 连接 各 
个 设备 站 点 的 电缆 是 带 屏 蔽 的 双 绞 线 ， 传 输 线 的 终端 电阻 为 1200。 在 整个 网 络 中 包括 主 站 
在 内 的 站 点 数 ， 最 多 不 能 超过 127 个 。 电 缆 的 信号 为 CAN_H .CAN_L 和 CAN_GND。 在 同一 
网 络 内 ， 各 个 站 点 的 通信 速率 要 求 配置 一 样 。 通 信 速 率 根 据 传输 距离 的 大 小 而 有 不 同 。 请 参 
见 表 12-5 电线 长 度 和 速率 的 配置 。 


















































图 12-5 CANopen 总 线 的 物理 结构 


X 12-5 电缆 长 度 和 速率 的 配置 







SOkbit/s | 20kbit/s IOkbit/s 













500 1000 2500 6000 










最 大 电缆 长 度 























1640.41 | 3280.83 | 8202.07 16404. 15 
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在 控制 器 上 的 CANopen 总 线 口 被 设计 为 D 型 9 针 口 ， 如 图 12-6 тук. Tes Sy Ta nl d НН 
有 两 个 CANopen 总 线 口 ， 一 个 是 通用 总 线 口 ， 一 个 是 可 以 做 多 办 同步 的 总 线 口 ， 我 们 称 为 
CANmotion 总 线 口 。 








SA 
5 








CANmotion 





图 12-6  CANopen FEFE ТИ йт E Bm H 


CANopen 接线 的 规定 如 图 12-7 所 示 。D 型 9 针 插 头 的 CANopen 接线 定义 见 表 12-6, 
通常 CANopen 现场 总 线 ， 在 现场 中 使 用 带 有 D 型 插头 的 电缆， A 
1 








它 的 优点 是 抗 干扰 性 强 ， 可 徘 性 高 。 在 控制 柜 中 采用 RJ45 电线 进行 











连接 ， 它 的 的 优点 是 布线 简单 又 快捷 。 了 驱动 融 上 的 CANopen 总 线 6 —е 8 

RJ45 端口 定义 如 图 12-8 所 示 。 В ° ° 
注意 ; 使 用 带 有 RJ45 连接 器 的 电缆 时 ， 最 大 总 线 长 度 减 半 。 > mE 
当 波 特 率 为 1Mbit/s 时 ,传输线 就 限制 为 3m。 * 


RJ45 接头 定义 见 表 12-7。 

这 些 定 义 都 是 CANopen 总 线 的 标准 ， 这 使 得 各 个 设备 制造 商 提 供 
的 设备 无 论 从 软件 配置 还 是 硬件 接线 都 有 了 统一 的 标准 ， 总 线 互联 变 
得 非常 方便 。 


图 12-7 CANopen 
接线 的 规定 
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R 12-6 D 型 9 针 插头 的 CANopen 接线 定义 
ҮТ 信 号 ш ж |mas 描述 
1 N. C. 保留 | 0Vde 
; Gc. | GANLARCID INNEN сан RARO 
3 CAN, GND CAN 0Vde | 保留 
4 N. C. 保留 | 保留 
5 CAN, SHLD N.C | 
C. : 未 连接 。 


该 屏蔽 已 连接 到 引 脚 6， 即 0Vde 引 脚 。 





图 12-8 IKZ% СМА 和 CN5 上 的 CANopen 总 


表 12-7 RJ45 接头 定义 


Zk RJ45 端口 定义 








针 H fd € б Xx 输入 /输出 
1 CAN_H CAN 接口 CAN 电 平 
2 CAN L CAN 接口 CAN 电 平 
3 CAN OV 接地 CAN = 
4-8 保留 保留 m 


12.2 ”过程 数据 对 象 和 服务 数据 对 象 通 信 横 式 


式 上 采用 两 种 方式 ， 即 过 程 数 据 对 和 象 ( Process Data 
SDO) 方式 。PD0O 方式 是 实时 的 ， 
和 数据 的 传输 事先 组 态 好 ， 然 后 和 控制 右 


通常 我 们 在 CANopen 总 线 的 通信 方 
Objeet, PDO) 方式 和 服务 数据 对 象 (Service Data Object, 
SDO 方式 是 请 求 的 。 采 用 PDO 通信 覃 式 是 把 指 信 











的 输入 及 输出 单元 形成 映射 ， 这 时 只 要 观察 控制 大 的 输入 及 控制 输出 单元 即 可 完成 对 设备 的 
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实时 监控 。 指 令 和 数据 的 传输 与 总 线 扫描 同步 ， 因 此 控制 和 观察 设备 都 是 实时 的 。 由 于 
PDO 交换 的 数据 有 限 ， 所 以 控制 什么 和 观察 什么 参数 要 从 对 象 字 典 中 选 出 ， 组 态 在 发 送 
РРО 和 接收 PDO 中 。 一 个 设备 通 浓 有 4 组 发 送 PDO 和 4 组 接收 PDO。 一 组 PDO 中 可 以 组 态 
4 个 字 的 指令 字 或 数据 字 ， 这 样 一 个 设备 与 控制 疮 之 间 就 可 以 有 32 个 字 的 数据 交换 。 当 控 
制 硕 上 连接 的 设备 武 多 ， 并 且 都 配置 满 了 PDO， 则 总 线 上 的 数据 交换 就 越 已 ， 有 时 甚至 导 
致 某 个 设备 总 线 传输 故障 。 这 就 相当 于 高 速 公 路 上 ， 涌 入 了 非常 多 的 车 辆 ， 有 的 甚至 是 空 
车 ， 最 终 导 致 了 交通 堵塞 。 那 么 解决 拥 增 的 一 个 办 法 是 提高 和 车速 ， 也 驶 是 提高 CANopen 总 
线 的 速率 ， 例 如 从 500K 提高 到 1M。 必 一 种 办 法 就 是 减少 空 车 在 路 上 的 行驶 ， 按 需 进行 传 
输 。 这 就 是 БО 通信 模式 。SDO 是 一 种 请 求 式 通 信 ， 通 常 我 们 采用 CANopen 读 写 功能 块 ， 
查 出 设备 的 索引 (Index) MPRI) (Subindex) ， 然 后 执行 功能 块 ， 发 出 读 写 设备 请 求 。 























12.3 CANopen 总 线 的 组 态 





首先 我 们 采用 PDO 方式 进行 控制 项 和 设备 之 间 的 通信 ， 那 么 我 们 需要 怎样 的 组 态 呢 ? 
让 我 们 以 LMC058 控制 带 来 做 案例 加 以 解读 。 打 开 SoMachine 编程 软件 ， 在 LMC058 设备 栏 
目下 ， 会 看 到 有 两 个 CANopen 总 线 通信 口 ，CAN0 和 CANI, ЯЛЕ 12-9 所 示 。 这 和 我 们 上 面 
提 到 的 硬件 接口 是 相 吻合 的 。 双 击 CANO 或 CANI 你 会 看 到 右边 的 CAN 总 线 信息 。 在 这 里 








你 可 以 选择 CANopen 总 线 的 波 特 率 。 点 击 信息 栏目 ， 你 可 以 了 解 控 制 硕 信息。 


ӨЗ LEC058demo_cam0pen. ргојесіж — Ѕ0оШасһіпе 











主页 (H) 属性 юк 程序 试 运行 
文件 编辑 视图 工程 编译 ER Ил 工具 窗口 #8 
Ы 8 dà ^y Efi: а 
| 设备 Y> Ú x e Trace 1 | ај cam active. | pou main | 2] MyControler | (à САМІ [d HMI, 
= [5 £MCOSBdemo camOpen E 
= 国 MyController (LMCOS8LF4250) canbus | 信息 : | 
= [Bi рс 
+ (D Application ЖЕДЕ Cri у: |1000000 M C A R 
LES | Ë open 
+ % TMS 网 络 ， | — 
他 Ethernet р 
+ % 审 行 线路 在 线 总 线 访问 
'à CANO М 当 应 用 程序 运行 时 ,阻止 5DO DTM 和 NMT 访问 


% CANI 
*-'& softMotion General Drive Pool 


图 12-9 dias САМ 总 线 界 面 


用 鼠标 选中 CAN 总 线 某 一 个 接口 ， 例 如 CAN0 ， 点 鼠标 右键 ， 弹 出 界面 操作 菜单 ， 如 图 
12-10 所 示 。 

扩 击 表单 中 的 “添加 设备 ”， 会 出 现 一 个 添 加 设备 对 话 框 ， 如 图 12-11 所 示 。 在 名 称 栏 ， 
你 可 以 填写 上 要 添加 的 设备 名 称 ， 比 如 I 二 。 在 供应 商 栏目 ， 你 可 以 通过 下 拉 沫 单 ， 来 选择 
设备 供应 商 。 选 择 好 供应 商 ， 下 面 就 会 自动 显示 出 提供 的 总 线 管理 文件 及 其 最 新 版 本 写 。 如 
果 要 使 用 旧 的 版 本 ， 则 可 以 激活 显示 所 有 版 本 。 

配置 好 添加 设备 对 话 框 后 ， 点 击 “ 添 加 设备 ”， 则 这 个 总 线 管理 界面 就 被 加 入 到 CAN 
总 线 界 面 下 ， 同 时 你 会 看 到 在 添加 设备 对 话 框 中 的 管理 文件 也 没有 了 ， 如 图 12-12 所 示 。 
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—n MR ка тила та wc ve 





РИ cam active шї: pou man | jj MyControler | (A, САМІ | 8] HMI power on ` 


canbus | 信息 : | 
WX Citt: foo — >] CANopen 
na: E— —3 


au sito 
iv 当 应 用 程序 运行 时 ， ШШЕ 500 отм 和 NMT 访问 


图 12-10 在 总 线 界 面 上 添加 设备 


[CANopen. Performance 


1123 : 
C RIRA C 插入 设备 (1) C uel) 


设备 : 


BI: [Schneider Electric | 


p CANopen Performance Schneider Electric 3.0.0.9 


Sn BUS ME CBOSHRT&SRHP) 


名 称 : CANopen Performance 

ЕЛЕ: Schneider Electric 

组 : 

版 本 : 

3.0.0.9 

模块 数 : 1806 

aR: САМореп БАБ. FDT $H. 63 AAt. [REEF ER 


将 被 选 设备 作为 最 末 的 子 设备 添加 
CANO 


e 〈 当 此 窗口 打开 时 ， 可 在 面板 中 选择 另 一 个 目标 节点 ) 





图 12-11 添加 设备 对 话 框 
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文件 б ш 视图 工程 编译 ER 调试 观察 工具 ЫП #8 
й 添加 设备 





名 称 : 








= [5d LMCOSBdemo camOpen 
= [EJ MyController (LMCOS8LF4250) 
=-Е рс 
+ o Application 
Boh 专家 
% ТМ5 
% Ethernet 
a 审 行 线路 
= % CANO 
@ lift (CANopen Performance) 
d САМІ 
`% SoftMotion General Drive Pool 


fife 
fi: 


C Home) C WARED 个 RRE.) 
一 设备 : 


供应 商 ; [Schneider Electric 












+ 










+ 


名 称 | 供应 商 | 版 本 












图 12-12 添加 总 线 管理 界面 





点 击 设备 栏目 下 总 线 CANO PEKERE EA li， 你 会 看 到 右边 添加 设备 对 话 框 变 为 
MRE Ps POLT BU PR ту Н CANopen 总 线 的 设备 ， 如 图 12-13 所 示 。 在 这 个 列表 中 选择 你 
要 连接 的 设备 。 例 如 : 连接 一 个 伺服 驱动 lexium32A。 


文件 编辑 视图 工程 编译 ER 调试 观察 工具 窗口 ”帮助 
添加 设备 








设备 名 称 : 
= £l LMCOSEdemo camOpen [Lexium 32 A 
= [БЕ] MyController (LMC0S8LF4250) 83: 
ri “ТЕЕ G 添加 设备 (A) C MAREM С 找 设 备 (P) 
H 专家 设备 : 
+% TMS 
% Ethernet 供应 商 ， [Schneider Electric 
ж 审 行 线路 名 称 供应 商 
= % CANO + (ij Altivar 
图 lift (CANopen Performance) - 图 Lexium 
`% САМІ 8 Lexium 05 Schneider Electric 
*-'& SoftMotion General Drive Pool { Lexium 32A Schneider Electric 


BÉ Laubes ln Бгн 


< 
[ Sani hg С ЕНТЕР ә 


m: 
| £M Lexiun32A 
Жу. Schneider Electric 
组 : Lexium 
mx. 
3.3.8.0 
46 3899. 91100 
Ё: Lexium 32 Advanced Servo Drive 
110 … 480 VAC 


cingla / throo nharo 


将 被 选 设备 作为 最 末 的 子 设 备 添 加 
lift 
ө 【〈 当 此 窗口 打开 时 ， 可 在 面板 中 选择 另 一 个 目标 节点 ) 


图 12-13 在 总 线 上 添加 设备 
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点 击 “ 添 加 设备 ”， 则 这 个 设备 就 被 添加 到 总 线 上 ， 如 图 12-14 所 示 。 






= [5 LMCOSBdemo camOpen 
= [EJ MyController (LMC0S8LF425S0) 
- Bf] ріс 
* о Application 

tow 专家 

+. TM5 
'& Ethernet 
a p74 
% CANO 
= g lift (CANopen Performance) 

{ Lexium_32_A (Lexium 32 A) 
`Ъ САМІ 
+. Q sSoftMotion General Drive Pool 


+ 


图 12-14 ”添加 一 个 设备 lexium32A 








当然 ， 我 们 可 以 继续 从 添加 设备 框 中 再 选择 设备 添加 在 这 个 总 线 口 下 ， 如 图 12-15 所 
示 。 我 们 又 添加 了 几 个 设备 。 这 些 设 备 都 连接 在 CAN 口上 ， 总 线 通信 为 CANopen, 










= 45 LMCOSBdemo camOpen 
= Mycontroller (LMCOS8LF4250) 
= 8) рс 
+ о Application 
+ Ж 
+ % TM5 
% Ethernet 
+. 审 行 线路 
= % CANO 
= 
{ Lexium_32_A (Lexium 32 А) 
{ Lexium 32 A. 1 (Lexium 32 A) 
( 





Lexium 32 A 2 (Lexium 32 А) 
{ Lexium 32 A 3 (Lexium 32 A) 
ME altivar_312 (Altivar 312) 
ME Aktivar 312, 1 (Altivar 312) 
' САМІ 
*-'& softMotion General Drive Pool 


图 12-15 ”添加 多 个 设备 
在 便 件 配置 完毕 后 ， 我 们 就 可 以 对 添加 的 设备 进行 组 态 ， 这 里 网 包 括 把 设备 参数 与 控制 


船 存储 单元 的 映射 关系 建立 起 来 ， 从 而 实现 对 设备 的 操控 。 
双击 CANO 打开 界面 ， 如 图 12-10 所 示 。 在 这 个 界面 中 你 可 以 设置 总 线 主 站 的 通信 速 
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к, 一 旦 设 定 ， 连 接 在 CANO 上 的 从 站 设备 都 要 设 定 为 这 个 速率 。 然 后 双击 如 图 12-15 中 的 
总 线 接口 界面 it， 打开 对 总 线 界面 的 组 态 ， 如 图 12-16 所 示 。 








p lift 
CANopen 管 理 器 | CANopen I/o 映 射 | 信息 : | 
节点 ID: |127 - CANO оеп 
网 络 管理 
区 启动 从 检查 与 修正 配置 
Г 225 Е hn EB 
同步 
М 使 能 同步 生产 
COB-ID: [128 EE 
循环 千 期 【us ) : 5000 A 
窗口 长 度 (us): [o -H 
rs 


Heartbeat 
М {ЕВЕ hearthbeat^E = 
TAD: 127 


生产 时 间 【ms) : [200 EZ 





图 12-16 | CANO 总 线 组 态 


在 总 线 管理 带 栏 目 ， 主 站 地 址 默认 为 127。 如 宁 激 活 使 能 同步 生产 ， 则 会 生成 一 个 总 线 
的 同步 信和 号， 如 CAN0_Sync。 上 总 线 数据 变化 可 以 用 这 个 信号 的 周期 刷新 。 如 果 激 活 使 能 
heartbeat 生产 ， 则 在 此 节点 会 有 通信 时 间 的 保护 。 即 通信 便 件 连 接 的 挥 线 必须 在 保护 时 间 内 
恢复 ， 不 然 的 话 就 要 报警 。 点 击 CANopen 1/0 上 映射， 打开 如 图 12-17 所 示 界 面 。 在 这 个 界面 
中 ， 你 可 以 看 到 对 总 线 循 环 任务 的 选择 。 

总 线 周 期 选项 : 该 设置 选项 将 在 读 输入 /输出 之 前 和 之 后 对 有 循环 调用 的 设备 有 效 。 它 
允许 设置 一 个 设备 总 线 。 

周期 任务 : 软 认 情况 下 ,“ 父 ”总 线 循环 被 设置 为 有 效 〈 使 用 父 总 线 循 环 设置 ) ， 这 样 
将 在 设备 树 中 搜索 下 一 个 有 效 总 线 循环 任务 。 

从 选择 列表 中 选择 你 所 想 要 指派 的 总 线 任务 。 该 列表 提供 了 当前 在 应 用 程序 的 任务 设置 
中 定义 的 任务 。 

例如 ， 如 果 我 们 选择 了 总 线 循环 MAST， 那 么 涉及 这 个 总 线 数据 的 程序 都 必须 放 在 任务 
设置 中 的 MAST 里 。 接 下 来 ， 我 们 双击 总 线 接口 下 的 驱动 带 4 ， 打 开 对 d5 的 组 态 界 面 ， 如 
图 12-18 所 示 。 在 这 个 界面 可 以 对 设备 的 站 地 址 、PDO 映射 参数 进行 定义 。 也 可 以 观察 总 线 
工作 状态 和 映射 数据 的 变化 。 

在 CANopen 远程 设备 项 目下 ， 我 们 可 以 定义 这 个 设备 的 站 地 址 ， 这 个 地 址 与 设备 本 体 
的 地 址 要 一 致 。 比 如 ， 这 个 站 地 址 为 “1” ,那么 d5 的 CANopen 地 址 也 要 设 为 “1”。 
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9) HMI, cam 


9) move basic 


(jj lift(CANopen Performance) 
d5 (Lexium 32 A) 
Ñ Lexium 32, A, 1 (Ledum 32 A) 
Ñ Lexium 32, A. 2 (Lexum 32 A) 
Ñ Lexium 32 A 3 (Ledum 32 4) 
š Altivar_312 (Altivar312) 
Altivar 312, 1 (Altivar312) 
= * САМ 
= g CANmotion (CANmobon) 
= Ñ Lexum 32, A (Lexium 32 A) 


CU d3(SM, Drive, CAN, Schneider. 


= V Lexum 32 A 4 (Lexum 32 A) 


( 多 d4(SM, Drive CAN, Schneider | 


= VÀ SoftMotion General Drive Pool 
P di(SM Drive Virtual) 
Ф d2(SM Drive, Virtual) 
m 





变量 mH NE юш mo mad seo ши 


lil 复位 映射 | V 始终 更 新 变量 


rc dfe 
变量 юн ёш 
$ uft ф X CANOpenManager 


4 lift CANOpenFDTDrivr “ф — CANOpenFDTDriver 


全 “映射 到 已 存在 的 变量 


+ "ORUM 
RR 
总 线 循环 任务 








图 12-17 CANopen LO 映射 





4 78 as | 





CANopen 运 程 设备 | PDo 映 射 | 服务 数据 对 象 | CANopen IO 映射 | 状态 | 信息 : | 


一 常规 





节点 ID: 


[ 使 能 专家 设置 


[^ 使 能 同步 发 生 器 


a 32 


М 可 选 设备 


CANopen 





K| 12-18 ”总 线 设备 的 组 态 


当 激 活 使 能 专家 设置 ， 栏 目 中 会 多 出 接收 PDO 映射 和 发 送 PDO 映射 ， 如 图 12-19 所 示 。 
这 意味 着 专家 设置 是 可 以 对 发 送 和 接收 的 PDO 进行 编辑 组 态 的 。 

лї “PDO BUNC. ， 得 到 如 图 12-20 所 示 界 面 。 在 这 个 界面 中 ， 我 们 可 以 选择 要 交换 的 
数据 。 即 把 驱动 硕 要 映射 到 控制 锅 的 参数 单元 选 出 。 

比如 在 图 中 ， 我 们 选择 了 妥 接 收 来 自控 制 右 对 驱动 右 45 的 命令 参数 : 














RPD02: 控制 学 ， 目 标 位 置 ， RPD03: 控制 字 ， 目 标 速度 。 

驱动 带 d5 发 送 到 控制 带 的 状态 参数 : 

TPDO2: 状态 字 ， 实 际 位 置 值 ，TPD03 : 状态 字 ， 实 际 速度 值 。 

选择 好 后 ， 我 们 就 可 以 点 击 CANopenL/O 映射 来 查看 驱动 硕 和 控制 名 之 间 相 互 对 应 的 单 


元 ， 如 图 12-21 所 示 。 
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sg wg: 
CANopen 远 程 设备 | PDo 映 射 | 接收 PDo 映 射 | 发 送 PDO 映 射 | 服务 数据 对 象 | CANopen I/o 映 射 | 状态 | 信息 : | 
常规 
节点 Dp: fi =] spo channels... | CANopen 
М 使 能 专家 设置 К 可 选 设备 


厂 创建 全 部 spo 厂 未 初始 化 Г Suse | z] 
[^ 使 能 同步 发 生 器 





节点 保护 
D 使 能 节点 保护 


保护 时 间 (ms): [o — 
生命 周期 因子 : [o — 


Heartbeat 
М fb hearthbeat+ 2= 


生产 时 间 Cms) : [200 EZ 
改变 属性 Heartbeat 用 户 .… | 


紧急 情况 
М 使 能 紧急 情况 







COB-ID: 





在 重新 启动 时 检查 
| М ано М 检查 产品 号 Г 检查 版 本 号 





图 12-19 激活 专家 设置 的 设备 组 态 





gg ds | 
CANopen 远 程 设备 “PDO 映 射 | 接收 PDo 映 射 | 发 送 PDo 映 射 | 服务 数据 对 象 | CANopen omat | 状态 | 信息 : | 






选择 接收 PDO (RPDO) 选择 发 送 PDO (ТРОО) 





[ ist receive PDO 16#1400 | 115 transmit PDO 16#1800 













driveModeCtri 16#301B 16#1F 16 driveStat 16#301B 16225 16 

RefA16 16#301B 16#22 16 mfStat 162301B 16226 16 

RefB32 16#301B 16#21 32 motionStat 16#301B 16227 16 
м 2nd receive PDO 16#1401 driveInput 164301B 16228 16 

Controlword 1626040 16#00 16 м 2nd transmit РОО 16#1801 

Targetposition 16#607A 16#00 32 Statusword 1656041 16200 16 
v3rd receive PDO 16#1402 | Position actual value 16#6064 16#00 32 

Controlword 16#6040 16#00 16 w| 3rd transmit PDO 16#1802 

Target velocity 16#60FF 16#00 32 Statusword 16#6041 16#00 16 
[ | 4th receive РРО 16#1403 Velocity actual value 16#606C 16#00 32 


14 transmit PDO 16#1803 


图 12-20 PDO 映射 选择 


在 这 里 ， 我 们 看 到 控制 字 映 射 到 控制 硕 的 输出 单元 2 QW2,%QW6。 HERDE z AE БЕЙ 
5190 QD2, 目标 速度 映射 到 % QD4。 也 就 是 说 当 我 们 要 使 能 驱动 带 ， 就 可 以 把 控制 学 赋值 
给 %QW2 和 %QW6 。 而 位 置 设 定 值 和 速度 设 定 值 的 给 定 ， 我 们 就 可 以 通过 对 % QD2 和 % 
QD4 的 赋值 发 送 到 驱动 右 里 。 在 这 个 图 中 ,我们 实际 上 选 上 了 两 个 控制 守 ， ah [Г {Їйї 
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的 一 个 单元 。 那 么 当 激活 了 专家 模式 后 ， 栏 目 中 多 出 了 接收 PDO 和 发 送 PDO， 这 样 我 们 就 
可 以 在 这 两 个 栏目 中 编辑 PDO Y qub "BU РОО 上 映射” ， 如 图 12-22 所 示 。 











ЛЯ "8 ©] 


CANopen 远 程 设备 | PDo 映 射 | 接收 PDO 映 射 | 发 送 PDo 映 射 | 服务 数据 对 象 CANopen ORA | 状态 | 信息 : | 
通道 





"Ф Controlword 96QW2 — UINT 
"$ Targetposition %QD2 DINT 
"Ф Controlword 96,QW6 — UINT 
"Ф Target velocity %QD4 DINT 
E Statusword 9 IW6 UINT 
xg Position actual value %ID4 DINT 
E Statusword %IW10 UINT 
E Velocity actual value %106 DINT 


图 12-21 IKA C dile IRR 


: @ lift @ d5 v) 
CANopen 远 程 设 备 | PDo 映 射 ”接收 PDO 映 射 | 发送 Poo 映 射 | 服务 数据 对 象 | CANopen IO 映射 | 状态 | 信息 : | 








E | жа! | 子 索引 _| 位 长 度 | 
= lst receive PDO communication 1651400 16#00 
driveModectl 16#301B 16#1F 16 
RefA16 16#301B 16#22 16 
RefB32 16#301B 16#21 32 
=- 2nd receive РОО communication 1651401 16#00 
Controlword 1656040 164500 16 
Targetposition 16#607A 163500 32 
=- 3rd receive PDO communication 1651402 16200 
Controlword 1656040 16500 16 
Target velocity 16*60FF 16:00 32 


4th receive PDO communication 1621403 16500 








添加 PD0.… | 添加 映射 … | 


图 12-22 对 PDO 进行 编辑 


选中 图 12-22 中 的 PDO1， 按 “删除 ” 键 ， 选 中 PDO3 的 控制 字 ， 按 “删除 ” 键 ， 这 样 
就 简化 为 如 下 PDO 条 日， 如 图 12-23 所 示 。 
同 理 ， 点 击 “ 发 送 PDO 映射 ” HHE 12-24 所 示 。 
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CANopen 远 程 设备 | РООВАЯЇ ”接收 PDo 映 射 | 发 送 PDo 映 射 | 服务 数据 对 象 | CANopen I/o 映 射 | 状态 | 信息 : | 





=- 2nd receive PDO communication 1651401 16500 


Controlword 16456040 16500 16 

Targetposition 16#607A 16200 32 
=- 3rd receive РОО communication 1651402 163500 

Target velocity i6s60FF 16500 32 


4th receive PDO communication 16251403 162500 


添加 PDO... 添加 映射 .. pps... | 编辑 .… | 


图 12-23 ”删除 多 余 条 目 后 的 接收 PDO 








qu yg 45] 


CANopen 远 程 设备 | PDo 映 射 | 接收 Ppo 映 射 “发送 PDo 映 射 | 服务 数据 对 象 | CANopen IO 映射 | 状态 | 信息 : | 
















=- 1st transmit PDO communication 16-1800 16200 


driveStat 16#301B 16325 16 
mfStat 16#301B 16226 16 
motionStat 16#301B 16227 16 
driveInput 16#301B 16528 16 
-- 2nd transmit PDO communication 1621801 16200 
Statusword 1656041 16#00 16 
Position actual value 16456064 16500 32 
=- 3rd transmit PDO communication 1621802 16500 
Statusword 1656041 16#00 16 
Velocity actual value 16#606C 16500 32 


4th transmit PDO communication 16#1803 163500 





添加 PDO.. | 添加 映射 .… ЮЕ... | 8... 


图 12-24 发送 PDO 编辑 
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选中 PDO1 按 “ 删 除 ” 键 ， 选中 PDO 状态 字 ， 按 “删除 ” 键 ， 了 最 后 编辑 的 PDO 如 图 
12-25 所 示 。 


Z j wt ss 
САМореп #1 | PDO 映 射 | 接收 PDo 映 射 ”发送 PDo 映 射 | 服务 数据 对 象 | CANopen I/o 映 射 | 状态 | 信息 : | 








名 称 _ | ____ |же | 子 索引 _| 位 长 度 | 
=- 2nd transmit PDO communication 1621801 16#00 
Statusword 1656041 16500 16 
Position actual value 16-6064 16200 32 
=- 3rd transmit РОО communication 16421802 16200 
Velocity actual value 16#606C 16500 32 


4th transmit PDO communication 1641803 163500 





图 12-25 ”编辑 后 的 发 送 PDO 


点 击 “CANopen L/O ВЕ”, ， 我 们 看 到 的 对 应 映射 如 图 12-26 所 示 。 通 过 对 PDO 的 编辑 
大 大 消减 了 对 控制 如 资源 的 占用 ， 使 得 控制 更 加 清晰 、 简 洁 。 


8 878 85| 








CANopen 远 程 设备 | РООВШЯ | 接收 PDo 映 射 | 发 送 PDo 映 射 | 服务 数据 对 象 ”CANopen IO 映射 | 状态 | 信息 : | 
通道 





"Ф Controlword %QW2 — UINT 
"Ф Targetposition 96QD2 DINT 
"$ Target velocity %QD3 DINT 
^» Statusword Se IW6 UINT 
E Position actual value 9 ID4 DINT 
E Velocity actual value %1р5 DINT 


图 12-26 编辑 后 的 PDO 映射 


这 样 当 电动 机 转动 时 , 我 们 就 可 通过 %1ID4 知道 电动 机 运动 到 的 位 置 ， 通 过 % ID5 就 可 
知道 实际 的 运动 速度 。 而 对 电动 机 的 控制 ， 我 们 可 以 查找 驱动 帮手 册 关 于 控制 字 的 指令 人 码 来 
顺序 赋值 给 % QW2 即 可 。 
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在 有 些 要 求 高 速 通信 的 情况 下 ， 我 们 会 发 现 虽然 选择 了 1M 通信 速率 ,但 还 是 感觉 数据 
的 交换 不 是 很 及 时 。 这 是 因为 组 态 黑 认 的 通信 都 是 异步 的 。 所 以 对 接收 PDO 和 发 送 PDO 而 
言 ， 我 们 还 可 以 定义 它 的 数据 交换 方式 。 在 如 图 12-25 所 示 的 发 送 PPDO， 我 们 点 击 “ 编 辑 ” 
HE, 打开 PDO 属性， 如 图 12-27 所 示 。 在 PDO 属性 中 ， 我 们 看 到 默认 的 传输 类 型 为 异步 传 
送 ， 即 当 数 据 发 生变 化 或 其 他 某 一 事件 发 生 后 才 传送 数据 ， 这 会 产生 一 定 的 延 时 。 














pDO 屋 性 = =| 
[168281 -] FRR 


抑制 时 间 (x 100us): - 

传输 类 型 : | 异步 的 -设备 配置 文件 指定 (Type 255) ”| 
异步 数 : | 1 - 

事件 时 间 (x 1ms): [100 司 





K] 12-27 PDO 属性 


为 了 实时 刷新 数据 并 传送 ， 我 们 可 以 选择 同步 传送 ， 如 图 12-28 所 示 。 
РОО Е {#Е ium? m] 


| 168281 E Г RTR 


抑制 时 间 ( 100us): [o 一 


传输 类 型 : 循环 - 同步 (Type 1-240) ~ 
异步 数 : [1 = 
ЗБ НЕН Ims): [100 = 





图 12-28 定义 传输 类 型 


这 样 ， 我 们 就 可 加 快 数据 的 交换 。 而 同步 的 周期 可 以 在 图 12-16 所 示 组 态 界面 中 定义 。 

当然 ， 在 添加 总 线 设备 上 ， 我 们 也 可 以 选中 CAN1 ， 点 击 鼠 标 右 键 ， 选 择 “ 添 加 设备 ”， 
而 这 时 的 添加 设备 对 话 框 显示 出 两 种 САМ 总 线 界面 : 一 种 是 我 们 已 遇 到 过 的 CANopen 总 
线 ; 另 一 种 是 CANmotion, ， 也 就 是 我 们 说 的 可 以 做 电子 齿轮 、 电 子 凸 轮 和 CNC 的 同步 运动 
总 线 。 也 就 是 说 ，CANI1 的 总 线 配 置 可 以 有 两 种 选择 ， 如 果 不 做 多 轴 的 同步 ， 可 以 选择 
CANopen Performance, ， 如 果 在 这 个 总 线 上 的 轴 要 做 同步 控制 ， 则 需要 选择 CANmotion ， 如 图 
12-29 所 示 。 

运动 总 线 下 的 伺服 驱动 和 轴 人 参数 描述 ， 如 图 12-30 所 示 。 我 们 看 到 连接 在 同步 运动 总 线 
F 的 伺服 驱动 ， 除 了 对 驱动 器 的 描述 栏 Lexium_32_A_4 外 ， 还 多 了 对 电动 机 轴 参 数 的 描述 
栏 ， 如 d3 和 d4。 
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C 添加 设备 (A) 个 HERO C 拔 设 备 (P) 

18: | 
供应 商 : [SdnederBecric ыыы Я 
名 称 供应 商 版 本 


(jj CANmotion Schneider Electric 3.0.0.8 
p CANopen Performance Schneider Electric 3.0.0.9 


[ 显示 所 有 版 本 《如 适用 于 高 级 用 户 ) 


-信息 : 

g Ф:  CANmotion 
供应 商 : Schneider Electric 
组 : 
版 本 : 
3.0.0.8 


模块 数 : 1806 
ЖЖ. ”CANmotion 2, FDT 支持 ，8 个 从 站 ， 同 步 答 理 


将 被 选 设备 作为 最 末 的 子 设备 添加 
CAN1 


o 。 “ 当 此 窗口 打开 时 ， 可 在 面板 中 选择 另 一 个 目标 节点 ) 


_ йш | 关闭 | 





图 12-29 选择 同步 运动 总 线 


双击 3， 打 开 电 动机 轴 参 数 的 描述 ， 如 图 12-31 所 示 。 

在 这 个 框 的 基本 单元 中 ， 我 们 可 以 设置 轴 的 运动 模式 。 可 以 设置 为 虚 轴 模式 ， 也 可 以 设 
置 为 旋转 轴 或 无 限 轴 模式 〈 模 数 ) ， 设 置 为 无 限 轴 模式 后 ， 就 需要 设置 位 置 目 动 清 零 的 模 
数 ， 即 走 多 少 用 户 单 位 后 ， 位 置 目 动 清 零 。 例 如 ， 电 动机 转 一 圈 360°, Un A EP 0 360, 
则 电动 机 向 前 运行 时 的 位 置 数 总 是 在 0 ~ 360 之 间 周 期 递增 变化 。 当 选择 有 限 轴 时 (限定 
的 )， 束 会 看 到 有 软件 限 位 的 设置 。 为 了 减 小 轴 的 冲 量 ， 运 动 方式 可 以 设 为 梯形 曲线 运动 和 
S 型 曲线 运动 。 点 击 缩放 /映射 ， 就 会 看 到 如 图 12-32 所 示 界 面 。 在 比例 缩放 的 第 一 行 是 电动 
机 转 一 圈 对 应 编码 絮 的 分 辨识 。 如 аз 电动 机 转 一 圈 ， 编 码 需 增 量 131072 (十 六 进 制 
20000) 。 这 个 数值 是 由 电动 机 编码 右 决 定 的 ， 所 以 是 固定 的 。 第 二 行 是 电动 机 轴 因 市 减速 
或 增 速 疲 置 而 产生 的 输出 位 置 比例 。 例 如 电动 机 轴 市 了 一 个 15: 2 的 减速 机 ， 也 就 是 说 电动 
机 旋转 了 15 圈 ， 齿 轮 箱 输出 轴 转 劲 2 圈 。 则 第 二 行 左边 填 和 人 15， 右 边 填 和 人 2。 当 比例 出 现 
小 数 时 ,左右 可 同时 扩大 ТО 的 整数 倍 。 第 三 行 是 把 齿轮 输出 的 旋转 单位 转化 为 用 户 单 位 。 
例如 ， 齿 轮 输出 轴 转 动 2 圈 ， 对 应 位 置 变化 100mm。 则 第 三 行 左 边 填 2， 右 边 填 100， 这 里 
用 户 单位 是 毫米 。 
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--[5) LMCUSSdemo camOpen Y 
= [NJ MyController (LMC058LF429) 
+ Bil ріс 
Ha 专家 
+. TM5 
他 Ethernet 
+ % 247898 
=-% CANO 
= lift (CANopen Performance) 
= Ẹ ds (Lexum 32 A) 
{ Lexium 32 A 1 (Lexium 32 A) 
È Lexium 32 A 2 (Lexium 32 A) 
{ Lexium 32 A 3 (Lexium 32 A) 
W Altivar_312 (Altivar312) 
W Altivar_312_1(Altivar312) 
=- CANI 
= 8 [CANmotion (CANmoton) | 
=- { Lexum 32 A 4 (Lexium 32 A) 
СЭ d3(SM Drive CAN Schneider Lexium324) 
=-{ Lexum 32 A 5 (Lexium 32 A) 
CEP d4(SM Drive CAN Schneider Lexium324) 
= % softMotion General Drive Pool 
@ di(SM Drive Virtual) 
@ d2(SM Drive Virtual) 


图 12-30 ”运动 总 线 下 的 伺服 驱动 和 轴 参 数 描述 





8 93| 
SoftMotion 驱 动 : 基本 的 | soMotion 驱 动 : iA | 信息 : | 状态 | 
宙 类 型 与 限制 





сараи 软件 限制 
C 模 数 [ 激活 


(* 限定 的 


ССВ] (SMC_ControlAxisByPos 


速度 ha 


н 
[ез [1e5 [ies 
图 12-31 fi B X Te 


在 映射 功能 区 ， 你 可 以 看 到 驱动 右 参 数 可 以 自动 映射 到 控制 部 上 的 内 部 单元 。 如 图 中 所 
IR, KAARS FRATE] LMC058 运动 控制 第 的 “%IW30”， 实 际 位 置 映 射 到 控制 右 的 “多 
ID16” 单 元 。 这 些 参数 的 自动 映射 ,我们 可 以 在 驱动 副 的 描述 栏 进行 配置 ， 这 同上 述 CANO 
的 配置 一 样 。 
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gs! 

softMotion 驱 动 : 基本 的 ”SoftMotiona 区 动 : 缩放 映射 | 信息: | 状态 | 

一 比例 缩放 
厂 转换 方向 
[15520000 Е <=> 发 动机 旋转 n | 
п ©] 发 动机 旋转 <=> 齿轮 输出 旋转 NEN 
F | 在 应 用 中 齿轮 输出 变 为 <=> 单元 E o 

一 映射 - 
iv 自动 映射 
输入 : 














循环 对 象 对 象 数 地 址 ”类 型 
status word (in.wStatusWord) 16#6041:16#00 “9oIW30 'UINT' 
actual position (diActPosition) 16#6064:16#00 '9eID16  DINT 
actual velocity (diActVelocity) 16#606C:16#00 " F 











actual torque (wActTorque) 16#6077:16#00 " 

Modes of operation displav (OP) 1626061:16£00 " ч 了 | 
输出 : 

У 对 象 数 地 址 жш 

ControlWord (out.wControlWord) 16#6040:16#00 '96QW26 'UINT' 

set position (diSetPosition) 16#607A:16#00 '%0014  DINT 

set velocity (diSetVelocity) 16#60FF:16#00 " Š 

set torque (wSetTorque) 16#6071:16#00 " 

Modes of operation (OP) 16#6060: 16#00 " 了 | 





图 12-32 ”比例 缩放 和 映射 


12.4 直接 请 求 的 数据 交换 SDO 


采用 PDO 方式 做 数据 交换 ， 简 单 、 直 接 。 但 受到 数量 限制 ， 而 且 用 不 用 这 些 数据 都 会 
时 时 占用 总 线 ， 会 造成 连接 在 总 线 上 的 设备 数量 不 能 太 多 。 当 需要 的 数据 不 是 实时 需求 ， 而 
是 随机 需求 时 ， 则 可 以 采用 SDO 方式 。 按 这 种 方式 的 需要 ， 直 接 发 出 数据 交换 请 求 。 在 编 
程 时 ， 我 们 可 以 采用 CAN 总 线 读 写 功能 块 来 实现 对 驱动 硕 参 数 的 恋 出 和 对 驱动 器 设置 参数 
的 写 入 。 例 如 ， 在 程序 中 调 入 一 个 运算 块 ， 打 开 输 入 助手 ， 点 开 CIA405 下 拉 功 能 ， 就 会 看 
到 CANopen 总 线 的 读 写 集群 ， 如 图 12-33 所 示 。 

在 这 个 集群 中 ， 有 4 个 功能 块 : SDO READ, SDO_WRITE 这 一 组 对 参数 的 读 出 / 写 入 参 
数 对象 是 任意 大 小 的 ; 另外 一 组 SDO READ4, SDO_WRITE4 是 读 / 写 对 象 的 4 个 字 节 。 通 常 
来 说 ， 使 用 比较 多 的 是 读 / 写 对 象 的 4 个 字 节 。 在 输入 助手 中 ， 我 们 选择 SDO_ READ4 并 确 
定 ， 调 入 此 功能 块 如 图 12-34 所 示 。 

在 这 个 功能 块 中 NETWORK 是 CAN 总 线 口 通道 。 

1 (默认 值 ) 为 第 一 个 CAN 总 线 口 ， 如 CANO, 
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*-() 3scos 
* О Application 
cam active 
= () CIA405 
=-{) CAA CiA405 
= - O Function Blods 
=- SDO access 
[8] SDO READ | I caa cia 405, 3.4.1.20 
[S] SDO. READ4 FUNCTION BLOCK caa cia 405, 3.4.1.201 
[S] SDO. WRITE FUNCTION BLOCK caa cia 405, 3.4.1.20 
Е] SDO. WRITE4 FUNCTION BLOCK caa cia 405, 3.4.1.20 
+ C Network management 
+- C3 Own node id 
+. Query state 
: А —"— — 


iv 结构 化 视图 V) M 显示 文档 (5) 
FUNCTION_BLOCK SDO_READ4 EXTENDS CiA405Base 


INETWORK (CiA405Base) USINT VAR. INPUT 
ENABLE (CIA405Base) воо! VAR, INPUT 





TIMEOUT | (CiA405Base) UDINT МАҚ INPUT in ms (0 -> No Timeout) | 





[CONFIRM (CIA4N5Rase) воо! VAR OUTPUT 





图 12-33 CANopen 总 线 读 写 集群 


2 为 第 二 个 CAN 总 线 口 〈 如 果 存 在 ) ， 如 CANI, 

ENABLE: 启用 功能 块 的 执行 。 

ЕЛ: 执行 开始 。 

在 下 降 沿 : 如 果 执 行 未 完成 ， 则 取消 执行 。 否 则 ， 输 出 数据 会 复位 为 0。 

TIMEOUT: 最 大 执行 时 间 〈 以 蝶 秒 为 单位 ) 。 如 果 在 收 到 啊 应 之 前 达到 超时 ， 则 执行 会 
因 超 时 错误 而 中 止 。 

О (HJ RE) = 禁用 超时 。 

1...65535 = 超时 值 ( 以 毫秒 为 单位 )。 

DEVICE: 读 取 设备 的 站 地 址 。 

CHANNEL. SDO 通道 号 ， 默 认 值 为 1。 

INDEX: 对 和 象 索引 。 

SUBINDEX :对象 子 索引 。 

所 以 ,根据 引 脚 定义 ， 当 我 们 要 读 出 驱动 带 的 参数 ， ра 12.34 CANopen 总 线 的 读 取 
只 需 查 出 参数 的 对 象 索 引 和 子 索 引 ， 填 上 驱动 器 的 地 址 就 
可 以 了 。 例如， 我 们 查看 一 下 45 的 状态 。 根 据 图 12-24 所 示 我 们 知道 对 象 索 引 是 16#6041， 
子 索 引 是 0。 因 此 ， 编 写 的 读 状 态 程序 如 图 12-35 所 示 。 当 k8 为 “ 真 ”， 执 行 读 取 ， 读 取 的 
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参数 由 DATA 输出 ，DATA 是 一 个 数组 ， 有 4 4, АШ 12-36 所 示 。 





图 12-35 “ 读 取 驱 动 器 状态 程序 


= Ф Read BufFer 


ARRAY [1..4] OF BYTE 


Ф Read BufFer[1] BYTE 16304 
4 O Read BufFer[2] BYTE 16300 
4 Read BufFer[35] BYTE 163*00 
4 ^ Read BufFer[4] BYTE 16#00 


图 12-36 їй Н 





我 们 还 可 以 通过 CAN 总 线 对 驱动 器 执行 写 和 命令， 这 时 我 们 采用 写 功 能 块 ， 如 图 12-37 
所 未 。 d5 write4 

在 写 功能 块 中 DATA 是 4 个 字 
节 ， 所 以 命令 字 是 16#0000000F, ж 
一 下 驱动 硕 手 册 中 的 驱动 硕 命 令 字 
如 图 12-38 可 知 ， 命 令 字 的 字 长 是 两 
个 字 节 ， 所 以 DATALENGTH Hi 
«n 

需要 注意 的 是 : 如 果 字 长 填 的 
不 对 ， 写 命令 就 会 报错 。 如 果 查 不 图 12-37 对 驱动 器 写 人 使 能 命令 
到 这 个 字 长 或 有 些 手 册 标 注 的 字 长 
有 错误 ， 那 么 可 以 通过 读 命令 的 办 法 获得 字 长 。 

在 SoMachine 编程 软件 中 ， 施 耐 德 电气 针对 上 自己 的 伺服 驱动 硕 LEXIUM32A， 也 有 一 组 
读 写 功能 块 ， 如 图 12-39 所 示 。 








E m 
DATA 
шу SE DATALENGTH 











DCOMcontrol DriveCom 控制 字 码 UINT16 CANopen 6040:0, 
Bit 编码 参见 操作 、 运 行 状态 一 章 ~ Modbus 6914 
Bit 0: Switch on k 3 
: Enable Voltage 

: Quick Stop 

: Enable Operation 
..6: 由 运行 模式 决定 。 
: Fault Reset 

Halt 

: Change on setpoint 


10...15: 已 保留 (必须 为 0) 
变更 的 设置 将 被 立即 采用 。 


0 
1 
2 
3 
4. 
7 
8: 
9 





图 12-38 ”驱动 器 命令 字 
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图 12-39 LEXIUM32A JE z/ 25 BJ 3 JJ BE EE: 


当 CANI 组 态 为 CANmotion 后 ， 连 接 在 这 个 总 线 口 的 伺服 驱动 器 要 采用 softmotion 功能 
块 。 
CANmotion 总 线 口 的 读 写 如 图 12-40 所 示 。 





图 12-40 CANmotion 总 线 口 的 读 写 








有 了 这 个 句 型 ， 想 读 出 或 写 人 伺服 驱动 某 些 功能 和 人 参数， 就 进行 设备 的 索引 和 子 索引 的 
蔡 换 即 可 。 
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企业 自动 化 需要 两 种 主要 的 数据 流 : 一 种 是 “垂直 ”数据 流 ， 从 企业 层 加 下 到 现场 设 
备 ， 包 括 信 号 和 组 态 数 据 ; 还 有 一 种 是 “水 平 ” 通 信 ， 发 生 在 现场 设备 之 间 ， 使 用 同样 的 
或 者 不 同 的 通信 技术 进行 传送 。 

随 着 现场 总 线 集成 到 控制 系统 中 ， 还 需要 完成 一 些 其 他 的 任务 。 除 了 现场 总 线 和 设备 指 
定 工 具 ， 需 要 一 个 把 这 些 数 据 集成 到 更 高 层 系统 的 工程 工具 。 特 殊 情况 ， 为 了 使 控制 系统 扩 
展 范围 和 异类 连接 ， 典 型 的 在 流程 工业 领域 , 工程 接口 的 清晰 定义 是 非常 重要 的 ， 这 使 用 户 
可 以 方便 地 使 用 所 有 设备 。 

一 些 不 同 的 制造 商 指定 了 必要 的 使 用 工具 。 例 如 ， 施 耐 德 电气 对 变频 器 的 调试 采用 So- 
move 调试 软件 ， 对 伺服 驱动 的 调试 采用 CT 调试 软件 。 从 系统 生命 周期 管理 和 工厂 层面 自动 
化 的 观点 来 看 ， 这 些 工具 中 的 数据 通常 是 不 可 见 的 数据 。 

为 了 确保 在 一 个 工厂 范围 内 或 一 人 台 机 融 的 控制 系统 中 ， 对 控制 和 自动 化 设备 管理 的 一 致 
性 ， 有 必要 对 现场 总 线 、 设 备 和 子 系统 进行 全 面 集成 ， 使 覆盖 整个 自动 化 生命 周期 中 的 所 有 
自动 化 任务 成 为 一 个 无 颖 的 整体 。 

IEC 62453 提供 了 一 个 接口 规范 ， 用 于 开发 总 线 设 备 工 具 (Field Device Tool，FDT) 组 
件 ， 在 一 个 客户 机 /服务 需 架 构 中 ， 支 持 功能 控制 和 数据 访问 。 这 个 标准 接口 的 可 用 性 使 得 
多 个 制造 商 开 发 服务 器 和 客户 机 应 用 非常 便利 ， 并 且 支 持 开 放 的 互 操 作 。 

一 个 设备 或 者 模块 特定 的 软件 组 件 , 被 称 为 一 个 设备 类 型 管理 器 (Device Type Manager, 
DTM) ， 是 由 某 个 制造 商 提 供 的 、 具 有 相关 设备 类 型 或 者 实体 类 型 的 信息 。 每 个 DTM 通过 
定义 的 FDT 接口 可 以 集成 到 工程 工具 中 。 这 种 集成 方法 通 篆 对 所 有 的 现场 总 线 开 放 ， 因 此 
可 以 把 不 同 设备 和 软件 模块 集成 到 控制 系统 中 。 

IEC 62453 公共 应 用 接口 对 有 兴趣 的 应 用 开发 者 、 系 统 集成 商 、 现 场 设备 和 网 络 设备 的 
制造 商 提 供 了 支持 。 它 还 增加 了 采购 选择 ,减少 了 系统 成 本 和 提供 了 对 生命 周期 的 管理 帮 
助 。 明 显 节 省 了 控制 系统 在 运行 、 工 程 和 维护 上 的 费用 。 

IEC 62453 系列 标准 支持 : 

1) 用 于 异类 现场 总 线 环境 、 多 个 制造 商 设 备 、 功 能 块 和 模块 化 子 系统 的 通用 工厂 层面 
工具 ， 实 现 所 有 自动 化 领域 (比如 : 流程 自动 化 、 工 厂 自动 化 和 类 似 监视 与 控制 应 用 ) Ж 
命 周 期 管理 ; 

2) 在 控制 系统 中 ， 包 括 现 场 总 线 、 设 备 、 功 能 块 和 模块 子 系统 之 间 ， 实 现 综合 和 一 致 
的 生命 周期 数据 交换 ; 

3) 简单 和 强大 的 制造 商 独立 性 特征 ， 可 以 把 不 同 自动 化 设备 、 功 能 块 和 模块 化 子 系统 
集成 到 一 个 控制 系统 的 生命 周期 管理 工具 之 中 。 
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13.1 FDT 及 DTM 概述 


DTM 900 ИН Дт: 设备 驱动 软件 ， 由 设备 制造 商 提 供 。 用 于 进入 设备 组 态 数 据 ， 
修改 参数 ， 并 且 会 提供 图 形 化 用 户 界面 ， 以 方便 用 户 操 作 。 它 会 被 集成 在 控制 融 软 件 中 。 如 
图 13-1 所 示 。 








DTM- 设 备 驱 动 程序 





设备 驱动 程序 


FDT 接口 


框架 应 用 程序 


图 13-1 DTM 设备 驱动 软件 





FDT 现场 设备 工具 : 连接 在 总 线 设备 和 控制 锅 软 件 〈SoMachine) 之 间 的 数据 交换 界面 。 
它 能 把 总 线 设备 和 控制 锅 软 件 连接 起 来 ， 实 现 交 互 。 它 包含 了 公共 环境 、 设 备 类 型 管理 、 数 
据 管 理 、 网 络 组 态 和 导航 ， 功 能 结构 如 图 13-2 所 示 。 













DTM- 设 备 驱 动 程序 


`. í 
设备 驱动 程序 Q= 


ЕРТ 接口 
框架 应 用 程序 






FDT (SoMachine) 


图 13-2 FDT 功能 结构 








综 上 所 述 ， 我 们 知道 FDTZDTM 概念 的 提出 是 基于 很 多 设备 在 应 用 中 需要 对 数据 进行 组 
态 ; 在线 修改 参数 ; 使 用 调试 工具 进行 调试 等 需求 。 例 如 ， 我 们 在 调试 何 服 驱 动 器 时 ， 需 要 
单独 一 个 调试 软件 Somove, 对 PI 参数 进行 调整 ， 或 对 L/O 点 进行 功能 设置 等 ， 我 们 希望 这 
些 工 具 能 集成 在 控制 器 中 ， 当 我 们 对 这 些 设备 进行 参数 修改 ， 配 置 变更 时 不 用 再 启动 工具 软 
件 ， 而 直接 使 用 控制 器 软件 就 可 完成 。 那 么 FDT/DTM 就 帮助 我 们 做 到 了 这 点 。 








: 298. 施耐德 SoMachine 控制 器 应 用 及 编程 指南 








H5, FDT/DTM 都 是 通过 标准 通信 和 界面， 采用 一 种 控制 如 软件 来 操控 挂 在 任何 总 线 上 


"1 


的 设备 ， 如 图 13-3 所 示 。 
— 
À) 
:mm E 


Sanne 
ammmmep) 
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[ 13-3 FDT/DTM 对 设备 的 操控 





任何 总 线 设备 由 于 有 了 FDTADTM 的 帮助 ， 能 够 实现 只 要 把 设备 挂 在 控制 项 上 ， 就 能 够 
即 挂 即 用 ， 设 备 的 组 态 、 参 数 改 变 都 能 够 通过 DTM 的 用 户 界 面 加 以 操作 ， 大 大 方便 了 设备 
的 组 态 和 调试 。 


13.2 DTM 的 组 态 


挂 在 总 线 上 的 每 一 个 设备 的 DTM 驱动 软件 由 设备 生产 商 提供 。 因 此 ， 首 和 对 要 把 这 个 软 
件 安装 到 或 复制 到 计算 机 中 ， 然 后 在 控制 锅 SoMachine 编程 软件 中 ， 使 用 工具 栏目 的 设备 库 
来 添加 DTM 驱动 ， 如 图 13-4 所 示 。 

打开 设备 库 后 会 出 现 如 图 13-5. 所 示 界 面 。 这 个 界面 用 于 设备 库 管 理 和 设备 驱动 安装 。 

在 图 13-5 所 示 界 面 中 ， 点 击 安装 DTM 6, 会 进入 计算 机 ,扫描 已 经 安装 的 DTM 文件 
并 显示 出 来 ， 如 图 13-6 所 示 。 
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Tools | Window Help 


(irn NY Бар; с 





(2 Template Repository .. 


图 13-4 在 SoMachine 编程 软件 的 工具 栏 下 打开 设备 库 


-J> 
— Device Repository 





(C:\Documents and Settings\All UsersyApplication DatalCoDeSyslDevices) 





图 13-5 设备 库 管理 界面 


Install DTM X] 


Registered DTMs: 






2.0.5 
2.0.3 Schneider Electric 


图 13-6 已 经 安装 在 计算 机 中 的 DTM 驱动 文件 
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ТЕЛ йт SoMachine 编程 软件 中 。 安 装 完 后 ， 在 设备 目录 中 人 带 有 DTM 的 设备 被 激活 。 在 组 态 
一 个 控制 系统 时 ， 我 们 就 可 以 把 带 有 DTM 的 设备 加 入 到 系统 中 ， 并 且 直 接 使 用 控制 大 软件 
SoMachine 打开 DTM 界面 对 设备 进行 配置 或 观察 。 如 图 13-7 所 示 ， 我 们 在 CANopen 总 线 上 
添加 一 个 设备 ， 点 击 鼠 标 右键 ， 打 开 下 拉 荣 单 ， 选 择 诡 加 。 












Den Performance) 
4" Add Device From Template 


А Add Object... 






图 13-7 在 总 线 上 添加 设备 





打开 设备 洪 加 后 ， 会 出 现 设 备 列表 ， 如 图 13-8 所 示 。 例 如 ， 添 加 一 台 变 频 右 Altivar71。 
我 们 选择 市 有 DTM 的 驱动 ， 并 确认 。 这 样 被 添加 的 设备 便 珊 有 DTM。 












Bb Altivar 31 Schneider Electric 3.2.2.0 
8 Altivar 31 with DTM Schneider Electric 3.2.2.0 
С Atvar 312 Schneider Electric — 3.2.2.0 
С Ativar 312 with DTM Schneider Electric — 3.2.2.0 
BB akivar 71 Schneider Electric 3.2.2.0 

ATV31 - ATV312 Schneider Electric 1.0.16.0 
29 АТУЗІ vi.1 Schneider Electric — ProductYersion=0, ProductRevision-65537, Fllenam 
23 ATv31_vi.2 Schneider Electric — ProductVersionz0, ProductRevisionz-65538, Filenam 
2 ATv31_vi.7 Schneider Electric ProductVersion=0, ProductRevisionz-65543, Fllenam 
Э arvzl Schneider Electric 1.0.9.0 
3j arv71 v1.1 Schneider Electric — ProductVersion-0, ProductRevision-65537, Filenam 
dj arv71 vi.2 


Schneider Electric — ProductVersionz0, ProductRevisionz65538, Fllenam y | 
, 


[ Display all versions (For experts only) 


图 13-8 添加 带 有 DTM 的 设备 


选中 挂 在 总 线 上 的 设备 ， 点 鼠标 右键 打开 下 拉 菜 单 ， 如 图 13-9 所 示 。 
选择 设备 组 态 “Device Configuration”， 选 择 建立 关联 “Create topology”， 如 图 13-10 所 
7o 





在 建立 关联 中 选择 合适 的 设备 ， 例 如 一 全 变频 ATV31， 如 图 13-11 所 示 。 
建立 关联 后 ， 要 观察 设备 参数 时 ， 可 以 按 菜单 流程 ， 选 择 标准 功能 “Standard func- 
tion”， 然 后 点 击 “Observe”， 如 图 13-12 所 示 。 
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{ Lesium 32, A, 1 (Lexium 32 A) 
{ Lexium 32. A. 2 (Lexium 32 A) 
{ Lexium 32 A 3 (Lexium 32 A) 
Akivar 312 1 (Aktivar 312) 
'& CANI 
+ '& SoftMotion General Drive Pool 


另存 为 设备 模板 


二 加 对 象 
imos 
新 入 设备 
扫 撕 设备 


禁用 设备 













| Documentation 


Go online 
| Go offline 
Parameter download to all attached DTMs... 
. Parameter download 
Parameter upload 
| Cancel parameter transfer 





图 13-10 ”选择 建立 关联 
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图 13-11 建立 关联 





图 13-12 ”选择 标准 功能 


打开 图 形 界面 可 以 操作 或 观察 设备 的 参数 ， 设 备 的 参数 界面 如 图 13-13 所 示 。 

当 需 要 在 线 操作 一 下 设备 ， 例 如 ， 对 电动 机 进行 点 动 JOG 操作 或 强制 某 个 О 点 动作 
等 ， 就 需要 选择 在 线 “Go online” 或 建立 和 设备 的 在 线 连接 以 及 对 设备 参数 进行 下 载 或 上 
传 ， 如 图 13-14 所 示 。 

在 线 后 还 可 选择 同步 监视 目前 的 一 些 参 数值 ， 如 图 13-15 所 示 。 

可 以 看 到 ， 这 些 对 设备 的 操作 都 已 经 戏 入 到 控制 项 软 件 SoMachine 中 。 它 的 使 用 大 大 方 
便 了 使 用 者 对 设备 的 调试 、 测 试 和 组 态 ， 使 得 设备 接 入 控制 右 变 得 “ 即 插 即 用 ”。 通 过 下 面 
的 案例 ， 大 家 可 以 看 到 市 有 DTM 设备 的 组 态 和 调试 是 多 么 的 方便 。 

案例 1: 在 CANopen 总 线 上 加 入 一 个 驱动 右 Lexium32A 

如 图 13-16 所 示 ， 在 CANopen AREMA wA DTM 的 驱动 带 Lexium32A。 注 意 ， 选 择 
添加 设备 时 ， 选 择 Lexium32A Advanced Settings。 这 时 右边 工作 区 会 弹出 驱动 副 和 电动 机 的 
图 片 供 组 态 参 考 。 
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CANopen Remote Device | РОО Mapping | Service Data Object | OTM Information Observe the device | CANopen 1/0 Mapping | Status | Information | 
% o» 






ATV31 / ATV312 
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g ATV31H018M2 P Electric 
My Device азе | Рэй | Monitoring | 
_ >< 8 data non synchronized 


epe LN 
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Documentation 


Go offline 





Parameter download to all attached DTMs... 


Parameter upload 


Cancel parameter transfer 


图 13-14 在线 操作 设备 
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Go online 


Go offline 

Parameter download to all attached DTMs... 
Parameter download 

Parameter upload 


Cancel parameter transfer 





图 13-15 ”同步 模式 
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@ DI (Digital Inputs) 
Ф; DO (Digital Outputs) 
LI Counters (Counters) 
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З Lexium. 32. i (Lexium 32i Advanced Settings) 
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图 13-16 ”加 入 一 个 驱动 器 Lexium32A 


通过 图 中 设备 的 下 拉 菜 单 ， 我 们 可 以 轻松 地 选择 驱动 带 和 电动 机 ， 或 通过 驱动 可 调 试 软 
件 存 的 驱动 带 参 数 文件 ， 把 驱动 带 和 电动 机 的 配置 导入 设备 组 态 界面 。 当 我 们 选择 好 驱动 带 
和 电动 机 如 图 13-17 所 示 并 确认 后 ,设备 的 My Device 栏目 会 显示 出 驱动 右 和 电动 机 的 相关 
参数 ， 如 图 13-18 所 示 。 
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图 13-17 ”选择 驱动 硕 和 电动 机 
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图 13-18 配置 好 的 驱动 系统 
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通过 驱动 系统 界面 ， 我 们 可 以 对 参数 进行 修改 ， 对 伺服 电动 机 进行 操作 、 整 定 等。 设备 
的 状态 和 操作 界面 如 图 13-19 所 示 。 
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图 13-19 设备 的 状态 和 操作 界面 





te 使 电动 机 使 能 ， 选 择 运 动 模式 ， 观 察 电动 机 运动 ， 
对 电动 机 进行 目 整 定 。 这 样 就 可 以 不 用 调试 软件 了 。 

案例 2 quo 1⁄0 ОТВ 模块 

添加 设备 选择 ОТВ, ， 如 图 13-20 所 示 。 

ЕТЕУ 会 出 现 设 备 目 录 ， 如 图 13-21 所 示 。 

组 态 完 后 ， 如 图 13-22 所 示 。 

i 可 对 LO 进行 操作 或 观察 ， 如 图 13-23 所 示 。 

案例 3: 添加 一 个 一 体 化 电动 机 LEXIUM32i 

在 CANopen 总 线 下 添加 设备 ， 选 择 LEXIUM32i 一 体 化 电动 机 ， 如 图 1324 所 示 。 右 边 
[ 作 区 显示 出 设备 图 片 。 

通过 设备 下 拉 菜 单 ， 确 认 电 动机 和 连接 的 总 线 ， 确 认 后 ， 电 动机 的 操作 界面 弹出 ， 如 图 
13-25 所 示 。 

通过 设备 界面 ， 对 电动 机 进行 操作 ， 如 图 13-26 所 示 。 

还 可 以 通过 设备 界面 ， 对 所 选 定 的 参数 进行 观察 ， 如 图 13-27 所 示 。 

对 设备 状态 进行 观察 ， 如 图 13-28 所 示 。 
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图 13-20 ”添加 一 个 远程 VO OTB 
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图 13-21 组 态 远 程 设 备 ОТВ 
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图 13-22 组 态 好 的 OTB 


20140217test.project* - SoMachine Logic Builder - V4.1 (Administrator) - PROTOTYPE VERSION 
Edit View Project Build Online Debug Tools Window Help 


151 |a *5 |) s- [T | | > | [mI ГД selctAl 





>= 4 x j отв lcoopMelp x | = 
„ш MINA DTM Information | CANopen Configuration | CANopen 1/0 Mapping | Information | Status | 
= b- FdtConnections (FOT Connections) Channels 
Я Modbus Serial Line Manager (Modbus Ѕегіа 
= (fJ MyController (TM241CEC24T/U) 
H-E PLC Logic 
(f DI (Digital Inputs) 
Ф) DQ (Digital Outputs) 
i[! Counters (Counters) 
Tli Pulse Generators (Pulse Generators) 
(ij Cartridge 1 (Cartridge) 
ge IO Bus (IO bus - TM3) 
сом Bus (COM bus) 
ul Ethernet 1 (Ethernet Network) 
= m Serial Line 1 (Serial line) 
(ij SoMachine Network Manager (SoMachil 
= HJ Serial Line. 2 (Serial line) 
m Modbus_Manager (Modbus Manager) 
= [fj CAN 1 (CANopen bus) 
= m CANopen Performance (CANopen Perfo 
{ Lexium, 32 A (Lexium 32 A Advance 
ай Lexium 32 i (Lexium 32 i Advanced 
Й Отв 1CODMSLP (OTB 1CODMSLP Ad 














sapadodg E 


Variable Mapping Channel Address Type Default... Unit Description 
"$ ID1 Write Output 0 to 7 30820 USINT R1_S1 (ОТВ... x 


€ 


ID1_Write Output Reserved... 06821 USINT R1 51 (ОТВ... 
ID4 Write Output 0 to 7 *6QB22 USINT Ri 54 (OTB... 
ID4 Write Dutput 8 to 15 320823 USINT R1 54 (ОТВ... 
105 Write Output 0 to 7 80824 USINT Ri S5 (ОТВ... 
ID5 Write Output 8 to 15 50825 USINT R1 55 (ОТВ... 
ID5 Write Output 16 to 23 50826 USINT Ri S5 (ОТВ... 
ID5 Write Output 24 to 31 309827 Ш5ІМТ R1 S5 (ОТВ... 
106 Write Output 0 to 7 350B28 USINT R1 56 (ОТВ... 
ID6 Write Output 8 to 15 "5 QB29 USINT R1, S6 (ОТВ... 
ID1 Read Input 0 to 7 521820 | USINT Ri 51 (OTB... 
ID1 Read Input 8 to 11 31821 USINT R1 51 (OTB... 
ID2 Read Input 0 to 7 961B22  USINT Ri 52 (ОТВ... 
102 Unused [Read Input 8... 51823  USINT Ri 52 (OTB... 
ID3 Read Input 0 to 7 51624  USINT R1 53 (ОТВ... 
ID3 Read Input 8 to 15 5218625 | USINT R1 53 (OTB... 


++ н ҥн + 
x 
k 


X444. 


| saueiqr I] 


Ur 





+ + + odd нон + 
sage HEA 


ж.н =+ 











1 hvays dte vrbis 


g = Create new variable = Map to existing variable 























Last build: © 0 ($0 Precompile: sg” Current user: (nobody) 


. А. кш Ш 4: PM 
DE JRP Q W ü sq (Q К 


17/02/2014 
[1323 ”对 远程 VO 进行 操作 或 观察 





із 和 总线 设备 工具 及 设备 类 型 管理 器 应 用 · 309 · 





20140217test.project* - SoMachine Logic Builder - V4.1 (Administrator) - PROTOTYPE VERSION 
Build Online Debug Tools Window Нер 
фа SERO | 





F 


É (fj Lexium 321 x | ы 


T] | CANopen Remote Device | PDO Mapping | Service Data Object | OTM Information | Configuration of the device | CANopen Configural ° | ° | 
= ®- FdtConnections (FDT Connections) 
ЕЯ Modbus Serial Line Manager (Modbus Seria Import from Lexium CT file (*,se3) 


8 MyController (TM241cEC24T/U) 
8} PLC Logic 
{@ DI (Digital Inputs) 
Ф DQ Digital Outputs) 
i[1 Counters (Counters) 
Г Pulse Generators (Pulse Generators) 
国 Cartridae 1 (Cartridge) 
Ë то Bus (IO bus - T3) 
8 сом Bus (COM bus) 
: jui Ethernet 1 (Ethernet Network) 
= 7 Serial Line. 1 (Serial line) 
(ij SoMachine Network Manager (5oMachi 
= t Serial Line 2 (Serial line) 
i Modbus_Manager (Modbus Manager) 
= [fj CAN. 1 (CANopen bus) 
= @ CANopen_Performance (CANopen Perfo 
{ Lexium_32_A (Lexium 32 A Advance 
ай Lexium_32_i (Lexium 321 Advanced 
Й OTB 1CODMSLP (OTB 1CODMSLP Ad 











sapada 


Servo drive 





xogjon] «ef 


seueiqr. E 


зәјде шол Em 

















Lastbulld: @ 0 (f) О Precompile: ,,/ Current user: (nobody) 
— Sarma 
| - s m, qm 4:14 PM 
| i I WIS g 





图 13-24 添加 一 个 一 体 化 电动 机 


20140217test.project* - SoMachine Logic Builder - V4.1 (Administrator) - PROTOTYPE VERSION 
Build Online Debug Tools Window Help 

















= `) 201430217test 
= b- FdtConnections (FOT Connections) XE 
= Modbus Serial Line Manager (Modbus Seria s] | 3b | 一 Ë | і 2 
= 8 MyController (TM241CEC24T/U) B g Data not synchronized a sasws = 
ж} PLC Logic 
A DI (Digital Inputs) 
- @ DQ Digital Outputs) 
ШП Counters (Counters) 
Tli Pulse Generators (Pulse Generators) 
— [f Cartridae 1 (Cartridge) 
Ë то Bus (IO bus - TM3) 
8 сом Bus (COM bus) 
ul Ethernet 1 (Ethernet Network) 
= m$ Serial Line. 1 (Serial line) 
(ij SoMachine Network Manager (5oMachi 
= HP Serial Line. 2 (Serial line) 
: Modbus_Manager (Modbus Manager) 
= (8j CAN 1 (CANopen bus) 
= CANopen Performance (CANopen Perfo 
— V Lexium. 32, A (Lexium 32 A Advance 
айй Lexium 32 i (Lexium 32 i Advanced 
ЇЙ OTB 1CODMSLP (OTB 1CODMSLP Ad 


xogioo] «gt 





H- Simply start 

由 ,Axis configuration 
B Operation configurat 
&- Motor control 

m I/O functions 

由 - Monitoring configura 
i Error handling 

=- Communication 

t Identification 


saueiqr]. [E] 




















| 国 Cross Reference List| [El Messages - Totally 0 error(s), 2 warnina(s), 1 message(s)| 





Lastbulld: @ 0 (f) О Precompile: ,,/ Current user: (nobody) 


图 13-25 设备 的 参数 和 操作 界面 





施耐德 SoMachine 控制 器 应 用 及 编程 指南 





20140217test.project* - 
Window Help 


Edit View Project Build Online 


5| 


Debug Tools 


Фа 1 


SoMachine Logic Builder – V4.1 (Administrator) - PROTOTYPE VERSION 























=) 20140217test 
= ®- FdtConnections (FDT Connections) 
E Modbus Serial Line Manager (Modbus Seria 
= [fj MyController (TM241cEC24T/U) 
+. BM) PLC Logic 
{@ DI (Digital Inputs) 
Ф} со Digital Outputs) 
ШП Counters (Counters) 
TU Pulse Generators (Pulse Generators) 
g Cartridge_1 (Cartridge) 
Ë то Bus (IO bus - TM3) 
8 сом Bus (COM bus) 
E Ethernet 1 (Ethernet Network) 
= # Serial Line 1 (Serial line) 
(ij SoMachine Network Manager (5oMachi 
= "P Serial Line 2 (Serial line) 
ia Modbus Manager (Modbus Manager) 
= [fj CAN 1 (CANopen bus) 
= @ CAMopen Performance (CANopen Perfo 
Ñ Lexium, 32. A (Lexium 32 A Advance 
xi Lexium 32 i (Lexium 32 i Advanced 


H- Simply start 

H Axis configuration 

~ Operation configurat 
= Motor control 


' - Monitoring configura 
: “Error handling 

+: Communication 

H- Identification 





CANopen Remote Device | PDO Mapping | Service Data Object | OTM Information | Configuration of the device | CANopen Configurail * ujaj 


[8 à ro 




















ñ OTB 1CODMSLP (OTB 1С00М91Р Ad 


[o | 
ca 








Í Fault Reset 








Sb Disconnected 


seueiqn [E] 


In 
{7} 








ss|qeueA 























图 13-26 通过 设 


20140217test.project* - SoMachine Logic Builder - V4.1 (Administrator) - PROTOTYPE VERSION 


Edit View Project Build Online 


18 1 


Debug Tools Window 


фа * Em | 


Last build: Qy 0 ($j 0 Precompile: ,A 


备 界面 操作 电动 机 


2d 


J ® 


Current user: (nobody) 


mil [IS |в 





4:27 РМ 
17/02/2014 








"(f Lexium 32 i х | 








[® (jj OT8 _1С00м9Р 











CANopen Remote Device | PDO Mapping | Service Data Object | DTM Information | Configuration of the device | CANopen Configuration | CANopen 1/0 Mapping | Status | Information 


w| G p| 2 
[Г x Ë) Data not synchronized 





_LastError [fast] 
 LastWarning [fast] 
Power mean [slow] 
 UDC act [fast] 
. M. T. current [slow] 
^ RES. overload [slow] 
RES load [slow] 
.PS overload I2t [slow] 
PS load [slow] 
. M overload [slow] 
..M load [slow] 
.PS overload cte [slow] 
PS overload рзд [slow] 
.PS overload [slow] 
.]q act rms [slow] 
1а act rms [fast] 
| act [fast] 
Ја ref [slow] 
Ud ref[fast] 
 Udq ref [fast] 
.n ref [fast] 











ge a ref F int[fast] 
D act intifasti 


D, Disconnected 


Visualization 














| ходуоо] «£t | se niadoug E 


saue4qr [E] 


зајде пел Im 





























Last build: © 0 ($j 0 Precompile: A 


сао 


13-27 对 选 定 的 电动 机 参数 进行 观察 


[9] w 


Current user: (nobody) 


ТЛ [S | 





4:32 PM 
17/02/2014 


із 和 总线 设备 工具 及 设备 类 型 管理 器 应 用 





20140217test.project* - SoMachine Logic Builder - V4.1 (Administrator) - PROTOTYPE VERSION 
Edit View Device Configuration Project Build Online Debug Tools Window Нер 


|& | c xy Bs а х | À EI т © 





«(gg ormicowaP — (jj Lexum 321 x | 











Configurer of the device 
miis p| 2327 
B x & Data not synchronized 








0:00:00:00 (dd:hh:mm:ss) Ai D.00 Arms 








-32768 % A 0:0001 AJ(1/min) 


-32768 % E 0.0001 A/(1/min) 








-32788 % ET 0.00 ms 








-32768 % È 0.00 ms 
Input / Output Terminals 


Raw Value Hex value 





P 
15 14 13 12 1 10 9 8 T 6 5 4 | 


» BEBE BEEE BEEE Ei 
=== AAAA ЕНЕН CER НЕ 




















xogjoo] «ef 


seueiqr]. [E] 


š 
Ë 
G 





Lastbuid: Q 0 Œ О Precompile: ,,/ Current user: (nobody) 


Ol B s | * реет P 





图 13-28. ХАКАН 


4:29 PM 
17/02/2014 





414 5 简单 运动 控制 功能 的 实现 


我 们 知道 ， 通 常 实现 对 伺服 电动 机 的 运动 控制 可 以 有 三 种 方法 : 第 一 种 是 脉冲 和 模拟 量 
控制 ， 由 于 是 一 路 通道 对 应 一 个 轴 的 控制 ， 我 们 也 称 其 为 单 轴 控制 ; 第 二 种 是 总 线 控制 ， 由 
于 一 路 总 线 可 以 控制 多 台电 动机 ， 我 们 也 称 其 为 多 轴 控 制 ; 第 三 种 是 驱动 带 内 部 运动 任务 控 
制 ， 这 种 控制 可 以 没有 上 位 控制 入， 了 驱动 带 输 入 点 就 可 以 启动 事先 存 好 的 各 个 运动 任务 或 运 
动 任务 序列 ， 因 此 我 们 也 称 其 为 独立 控制 。 那么 ， 在 SoMachine 控制 平台 ,我 们 提供 了 具有 
脉冲 控制 功能 的 单 轴 控 制 以 及 具有 总 线 控制 的 多 轴 控 制 功 能 。 


14.1 采用 脉冲 控制 的 设计 方法 


在 SoMachine 编程 软件 控制 平台 ，M238 逻辑 控制 如 提供 了 2 路 脉冲 串 输 出 (Pulse Train 
Output, РТО) 用 于 运动 控制 功能 。 如 图 14-1 所 示 ， 控 制 带 可 以 产生 不 同 频率 脉冲 串 和 设 害 
的 脉冲 个 数 输出 来 控制 伺服 和 步 进 电 动机 的 速度 和 位 置 。 在 SoMachine 软件 中 包含 了 简单 运 
动 控制 功能 的 功能 块 ， 如 速度 指令 和 位 置 指令 功能 块 等 。 这 种 PTO 控制 的 位 置 定位 功能 是 
一 种 开 环 控制 方式 ， 用 于 一 些 简单 机 带 的 定位 操作 。 

在 M238 逻辑 控制 硕 本 体 提供 了 最 多 2 路 的 脉冲 控制 。 每 一 路 脉冲 串 输 出 都 是 24V m 
平 。 脉 冲 输出 类 型 可 以 被 组 态 为 脉冲 / 方 癌 〈PZD) 或 正 脉冲 / 负 脉 冲 (CWACCW)。 本 体 的 
一 个 辅助 输入 点 可 以 被 组 态 为 驱动 厚 准 备 好 信号 (Drive ready) 的 检测 或 原点 到 达 信 号 
(Origin) 的 检测 。 要 注意 的 是 这 个 点 是 24V 高 电 平 有 效 ， 当 组 态 为 原点 信号 时 ， 这 个 点 是 
ЗЕ ТИМО, 不然， 会 报 冤 。 脉 冲 输出 的 频率 最 高 达到 100kHz， 如 图 14-2 rz. 

















` Lu 


emm 


J M 
к -st 
脉冲 串 频 率 达 100kHz 


ШОО $ $ 


Em 伺服 驱动 器 T 
| ы 步 进 驱动 器 


伺服 电动 机 “”“ 步 进 电动 机 伺服 电动 机 —— 步 进 电动 机 
图 14-1 脉冲 控制 伺服 或 步 进 


步 进 驱动 器 





图 14-2 脉冲 输出 最 大 频率 
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脉冲 输出 的 两 种 模式 如 图 14-3 所 示 。 
脉冲 /方向 模式 


PTO output 1 E REPE T DE UN ЕЕ А A ER 脉冲 
PTO output 2 s j 方向 


一 一 一 一 一 一 电动 机 旋转 方向 
脉冲 +/ 脉冲 -模式 


m RR ИЙ Pulse+ 
PTO output 1 
PTO output 2 | | | | | | | | | | Pulse- 


— г a —  — mapu 
图 14-3 ”脉冲 输出 的 两 种 模式 


在 组 态 РТО 通道 时 ， 每 一 路 PTO 都 有 : 

1) 一 个 辅助 输入 点 。 

2) 2 个 快速 输出 点 。 

它们 的 功能 如 图 14-4 所 示 。 并 且 这 些 点 都 是 固定 功能 的 。 


Е E a E E TR C iW 


fA s 





输入 -Drive ready/ Origin (S м) ЭК НЕЕ e fs 
快速 输出 点 pe- 
Out1 ИКРА 1 
Out2 | 方向 信号 输出 2 


图 144 运动 控制 时 LO 点 的 功能 





因此 ， 我 们 看 到 在 编辑 一 个 采用 脉冲 驱动 的 运动 任务 之 前 ， 先 要 对 控制 右 的 运动 功能 
相关 O 点 进行 组 态 。 打 开 带 有 脉冲 输出 功能 的 M238 逻辑 控制 融 ， 你 会 看 到 在 内 置 功能 
“Embedded Functions” 栏 目下 ， 有 一 组 РТО PWM 功能 区 ， 如 图 14-5 所 示 。 

点 击 这 组 功能 ， 会 打开 对 脉冲 串 输出 和 脉 宽 调 制 功能 (PTOZPWM) 的 组 态 界面 ， 如 图 
14-6 所 示 。 

在 这 个 界面 中 我 们 可 以 看 到 有 两 组 脉冲 可 以 组 态 。 点 击 其 中 一 个 РТО, 例如 PTO 0。 在 
РТО 00 的 模式 Mode 一 栏 中 ， 通 过 点 击 值 下 的 下 拉 菜 单 我 们 可 以 把 这 组 脉冲 配置 为 脉冲 串 输 
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--[3 M238H5C РО Ww 
= [ie] MyController (TM238LFDC24DT) 
= 8) рс 


LM HSC (НС) 
FLi PTO_PWM (PTO_PWM) 
+. % Serial Line 1 
+- W Serial Line 2 
% CAN 
fr TM200Hsc206DF (TM200HsC206DF) 


图 14-5 PEWARNA 9.207788 


(jj PTO РММ | 


PTO0 |рто 1 | 


Td: [РТООО 
类 型 








# Mode Enumeration of BYTE 
$ Output Mode Enumeration of BYTE 
- 9 加速 /减速 
4  Acc.]Dec. Unit Enumeration of BYTE 
$ Acc. max. WORD(20. .65000) 
$ Dec. тах. WORD(20..65000) 
@ Dec.Fast Stop WORD(20..32500) 
= $ "x 
$ Start DWORD(O0. .65535) 0 0 Hz 
$ Stop DWORD(O. .65535) Ü 0 Hz 
$ Maximum DWORD(1..100000) 100000 100000 Hz 
= 0 辅助 输入 
Ф AUX Enumeration of BYTE Origin Not used 
$ AUX Filter Enumeration of BYTE 0.04 0.04 ms 


图 14-6 PTO/PWM 组 态 界 面 


出 РТО 用 来 做 位 置 控制 ， 或 定义 为 脉冲 宽度 调制 (PWM) 来 控制 脉冲 占 空 比 可 变 的 脉冲 输 
出 ， 或 定义 为 频率 发 生 器 。 当 我 们 选 定 РТО 后 ， 接 下 来 的 栏目 如 加 速 /减速 、 频 率 、 辅 助 输 
入 就 都 会 被 激活 。 并 且 在 变量 栏 被 自动 十 入 PTO00。 

我 们 也 可 以 把 其 中 一 组 РТО 定义 为 脉 宽 调制 PWM， 例如 РТО 1， 如 图 14-7 所 示 。 

当 我 们 在 模式 栏目 中 选 定 为 PWM 时 ， 变 量 栏目 被 自动 填 为 PWM01。 

点 击 此 界面 下 方 的 LO 和 摘要 ， 会 出 现 1⁄O 功能 汇总 ， 如 图 14-8 所 示 。 
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^g РТО РММ | jm) Pou РТО | 
PTO0 PTO1 | 


ЖЕ: |Рмимо1 





参数 类 型 | 值 缺 省 值 单位 
=-@ PTO0l 
$ Моде Enumeration of BYTE PWM Not used 


$ 
=- @ 加速 /减速 


图 14-7 把 脉冲 输出 定义 为 PWM 模式 


HSC 4 - À Filter 

HSC 4-EN 

HSC 4 - SYNC 

HSC 4 - CAP HSC 4 - Reflex Quput Ü 


PTO 0 - AUX 


PwM 1 - EN 
PwM 1 - SYNC 





图 14-8 内置 功 能 下 的 ^O 功能 汇总 





在 汇总 图 中 ， 我 们 会 看 到 QO, QI 的 输出 为 脉冲 串 输 出 。Q2 为 脉 宽 调 制 输出 点 。 输 入 


^3 19 作为 原点 开关 ， 而 11、112 则 作为 脉 宽 调 制 输出 的 使 能 信号 和 同步 信号 。 


把 PTO 功能 组 态 好 后 ,我们 就 可 以 编辑 程序 ， 实 现 简单 的 运动 控制 功能 了 。 首 先 要 调 
入 的 功能 块 束 是 PTOSimple， 如 图 14-9 所 示 。 通 过 输入 助手 我 们 可 以 找到 这 个 功能 块 并 确 
定 。 这 个 功能 块 的 作用 是 把 组 态 好 的 人 硬件 配置 与 驱动 程序 对 应 起 来 。 所 以 这 个 功能 块 的 命名 














不 是 随意 的 ， 而 是 调用 已 经 组 态 好 的 变量 名 。 
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+ o Application 
+- {} IoDrv/Modbusserial Æ idvmodbusseriz 
+. {} 5Е АТУ Æ altivar library, 4.: 
+- () sEC Hsc Ë m238 hsc, 1.0.1. 
-- () sEC_PTOPWM Æ m238 ptopwm, 1. 
+- C) FrequencyGener abor 
- Pro 
+- C) Administrative 
* e Motion 
PTOSmpe | ancro goce m238 ptopwm, 1 
+ O PWM 
+- {} Standard = standard, 3.4.1. 
+. O uil = util 3,4, 1.20 (sy: 


м 结构 化 视图 i(Y) М 显示 文档 (5) 


FUNCTION_BLOCK PTOSimple 
This function block manages the PTO, and is mandatory in order to use a PTO move command. 


Notes: 
The function block instance name must match the name defined by configuration. 
All hardware-related information managed by this FB is synchronized with the MAST task cycle. 


Therefnra: 


确定 





图 14-9 选择 PTO 功能 块 


如 图 14-10 所 示 ， 在 调和 的 功能 块 上 方 命名 处 ， 点 击 输入 助手 符号 。 

然后 在 弹出 的 输入 助手 框 ， 找 到 定义 
好 的 变量 PT000， 如 图 14-11 所 示 。 

确定 后 ， 功 能 块 的 名 称 自 动 形 成 ， 如 
图 14-12 所 示 。 这 也 就 意味 着 组 态 好 的 便 
件 结构 与 驱动 轴 对 应 完毕 。 当 我 们 开始 定 
义 这 个 功能 块 的 输出 ， 例 如 PTO_ REF ВУ, 
我 们 给 它 一 个 轴 的 名 字 d, ЖА, (rj F 
来 的 运动 程序 中 ， 只 要 РТО_ REF 的 名 字 EU E e 
AE dl, 那么 ,组 态 好 的 人 硬件 PTOOO 就 要 参 
与 动作 ，Q0、Q1 输出 的 脉冲 串 就 要 驱动 这 个 dl 轴 运 动 。 

那么 ，dl 轴 都 可 以 做 哪些 运动 呢 ?” 通 常 来 说 dl 轴 可 以 做 4 种 基本 运动 。 

1) 恒 速 运动 ， 即 dl 轴 的 速度 控制 ， 如 图 14-13 所 示 。 
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= Э мяс 
^ 8 Embedded Functions [MyPLC] 
= ПОРТО PWM 
PrO: 


2 


E 
* ШРК Logc [MyPLC] 
* (0 sc 





图 14-11 找到 定义 好 的 变量 


功能 块 PTOSimple 
的 固定 名 称 


Frequency 
Distance 






图 14-12 ”功能 块 名 称 形成 


这 种 运动 时 ，Q1、Q2 输出 的 脉冲 先 以 一 个 启动 频率 把 dl 轴 驱 动 起 来 ， 然 后 输出 一 个 
频率 变化 ， 使 dl 轴 沿 着 一 定 的 加 速 斜率 不 断 升 速 ， 最 终 达到 目标 速度 。 在 编程 时 ， 首 先 确 
定 组 态 好 的 硬件 与 定义 轴 对 应 。 即 在 功能 块 PTOSimple 定义 轴 名 称 dl ， 如 图 14-14 所 示 。 

然后 在 编程 区 调和 人 速度 运动 功能 块 ， 借 助 输入 sx 
助手 找到 相应 功能 块 并 确定 ， 如 图 14-15 所 示 。 E 

确定 调 人 速度 功能 块 PTOMoveVelocity, Jf ZE 
PTO_ REF_ IN 处 赋值 dl ， 表 明 是 对 dl SEE ios 
控制 运动 。k2 是 一 个 启动 开关 ， 把 目标 速度 赋值 给 
speed | ref， 当 k2 闭合 ， 则 dl 以 100Hz/ms 升 速 ， 
达到 目标 速度 后 进行 恒 速 运动 ， 并 有 日 InVelocity 输 图 14-13 THES) 
出 。 恒 速 运动 功能 块 如 图 14-16 所 示 。 

2) 停止 运动 ， 如 图 14-17 所 示 。 


















РТО PwM.PTODOD0 
PTOSimple 





ResetE пог 
DIS Auxlnput 


图 14-14 定义 轴 名 称 
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o Application £V 
{} IoDrv/Modbusserial = jod"vmodb 
() 5Е_АТУ Z albivar bra 
{} sEC Hsc j m238 hac, 
{} sEC PTOPWM ү m238 ptop, 
+ |) FrequencyGenerabor 
= PTO 
+ |) Administrative 
т ы Motion 
[š] PTOHome FUNCTION. BLOCK m238 ptap. 
[Ë] PTOMoveRelative FUNCHOMN. BLOCK m238 ptop, 
а FUNCTION BLOCK m22 рор, — 
PTOStop FUNCTION BLOCK m238 ptop, 
Е] PTOSimple FUNCTION BLOCK m238 рёор, 
+ |) рүм ~ 
< ш > 


М 插 大 变量 !W) м РАЛЕ) lv 显示 文档 (5) 
wD): 


FUNCTION_BLOCK PTOMoveVelocity 


This function block commands a never-ending move at a specified velocity. 
This velocity is reached according to acceleration and deceleration values. Acceleration/deceleration is in 
Hz/ms or in ms according to the configuration. If acceleration/deceleration is in ms, it represents the time 


for the axis to go from 0 to the maximum frequency (defined іп the configuration). 


Nntac: 





图 14-15 ”调和 人 相应 功能 块 
dl speed 








PTO REF IN 






Execute 

— —Velociy 
51:50 == Acceleration Commandáborted 
E — Deceleration Error 
mE c» ErrlD 


图 14-16， 恒 速 运动 功能 块 
频率 
Е 


减速 斜率 


I LL ue 





图 14-17 停止 运动 
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在 dl 轴 的 运动 过 程 中 接 到 集 止 命令 ， 先 以 一 个 减速 斜率 降 速 ， 达 到 保 止 频率 后 ，d1 轴 








运动 停止 。 在 编程 区 调 入 停止 功能 块 d stop 
PTOStop Жб 1-88, AnBi14-18 PTO_REFJN РТО REF OUT 
所 示 。 开 关 КЗ 触发 一 个 停止 命令 。 Execute — кау 


停止 后 Done 信号 输出 。 Deceleration 
3) 相对 位 置 运动 ， 即 点 到 点 的 
运动 ， 如 图 14-19 所 示 。 








这 种 运动 是 点 到 点 的 相对 位 置 运 图 14-18 停止 功能 志 
动 。Q1、Q2 输出 的 脉冲 个 数 一 定 ， 频率 peas 
并 且 启 动 时 沿 一 定 的 加 速 斜率 升 速 ， 目标 速度 | ------- 关 -一 一 --- 











快 到 位 时 ， 按 一 定 的 减速 斜率 降 速 ， „| / mana CS | 
最 终 达 到 设 定 位 置 。 在 编程 时 ， 调 入 

PTOMoveRelative 功能 块 来 完成 这 个 功 起 动 频率 |---- 
能 。 点 到 点 的 距离 赋值 给 pos_ ref 变 





= 


EK ы ыр кел. 时 间 
Hro КА 启动 这 个 dl 轴 的 位 置 运动 。 电动 机 目标 位 置 
`. as . EN. \ 一 一 Ab 
块 如 图 14-20 所 示 。 


di ptp 
PTOMoveRelatve 
РТО REF IN PTO REF. OUT 
Done 


Busy 

[ porre 上 Distance Active 
| MM! m Acceleration Commandborted 
Deceleration Error 

ErlD 





图 14-20 “位置 运动 功能 块 





4) 寻 原 点 运动 ， 即 寻 原 点 ， 定 基准 位 置 ， 如 岁 14-21 所 示 。 







方向 = 癌 前 


低 





起 动 寻 原 点 前 





图 14-21 寻 原 点 运动 
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寻 原 点 运动 需要 一 个 外 部 开关 Origin, Ху 如 PTO/PWM ZH Zm 

面 那样， ТЕШИ АЗЕ 先 择 0rigin， 然 后 在 内 置 功能 下 的 L/O D ERLAR, ЕВЕ BU AE Ж) 
үл 19, Е УНЕ ела, ДКА 3 АП 14-21 所 示 ， 启 动 

寻 原 点 运动 后 ，dl 轴 的 运动 先 以 一 个 高 速 问 原点 运动 ， 檀 开 原点 开关 I9 后 降 速 并 反问 以 一 
个 低速 离开 原点 运 云 动 ， 当 原点 再 次 di homing 
р db. 并 以 此 点 作为 原 PTOHome 
点 。 位 置 值 清 零 。 在 组 态 时 ， 寻 原 
点 的 方 癌 可 以 定义 为 癌 前 Cam for- 
ward zk [uj 5 Cam backward, 

在 编程 时 调 入 相应 功能 块 PTO- 
Home， 如 图 14-22 所 示 。k5 启动 一 

寻 原 点 命令 。 

在 通过 РТО 运动 的 过 程 中 ， 我们 可 以 在 线 观察 或 修改 运动 参数 ， 也 可 以 通过 在 线 诊 断 
功能 块 找 出 错误 所 在 。 应 用 这 些 功 能 块 时 同样 可 以 借助 输入 助手 ， 把 相应 功能 块 调 入 。 例 
如 : 调和 读 取 参 数 功 能 块 PTOGetParm, РТО 管理 集群 如 图 14-23 所 示 。 























PTO REF OUT 











HighVelocity 
LowVelocity Commandé&borted 
Error 
ErrlD 







E1422 ”了 寻 原 点 运动 功能 块 


2S RIKC): 


o Application ; 
{} ToDrvModbussSerial BE jod"vmoabusser 
( 5Е_АТУ AE aktivar library, 4 
(3 sEC Hsc BE m238 hsc, 1.0. 
{} sEC PTOPWM BE m278 ptopwm, 
2-0 FrequencyGener abor 
=- C PTO 
=- L2 Administrative 
[8] ышна, FUNCTION. BLOCK | ] 
FUNCTION BLOCK m238 ptopwm, - 
š e FUNCTION BLOCK m238 ptopwm, 
= L2) Motion 
[š] PTOHome FUNCTION. BLOCK m238 ptopwm, 


[E] PTOMoveRelative — ACTION BLOCI m238 ріорит 


[E] PTOMoveVelodtv СО BLOCK mz 238 ptopn qm, 
< | > 


М 结构 化 视图 (W) M 显示 文档 (5) 


FUNCTION BLOCK PTOGetParam 
This function block returns the value of a PTO parameter. 


Notes: 

An Administrative type FB is managed as a request. Requests are ordered within a FIFO queue. 

- Check the FB execution status using output pins Done, Busy, Error. The FB execution can be delayed by 
sevaral rurle< denaendina nn the tack rvrle time and nn the nnsitinn in the raniiact mierne 





图 14-23. PTO 管理 集群 
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确定 后 ， 该 取 功 能 块 如 图 14-24 所 示 。 


dl readP 
PTüGetParam 












12 
dl parameter B 





Paramwalue 


E1424 读 取 功能 块 


在 读 取 功能 块 中 Param 是 一 个 枚 举 变量 PTO_PARAMETER_TYPE。 
这 个 枚 举 变量 包含 如 下 参数 ， 见 表 14-1。 
X 14-1 2378 РТО РАКАМЕТЕК ТҮРЕ 














Жет fH 说 HJ 
PTO START FREQUENCY 00( 十 六 进 制 ) PTO 运动 的 启动 速度 
PTO. STOP. FREQUENCY 01( 十 六 进 制 ) PTO 运动 的 停止 速度 
PTO EMY DEC 02( 十 六 进 制 ) PTO 紧急 停止 的 减速 度 


因此 变量 后 边 跟 一 个 “.” 则 会 下 拉 所 有 枚 举 的 参数 。 在 上 例 中 ,我 们 要 读 出 局 动 频 
率 。 所 以 给 Param 赋值 PTO_PARAMETER_TYPE. PTO START. FREQUENCY, Кб 闭合 ， 启 动 
频率 被 读 出 并 输出 给 dl _parameter。 当 然 ， 我 们 也 可 以 直接 给 Param 赋值 00 读 取 启动 频率 ， 
或 赋值 01 恋 取 停 止 频率 ， 或 赋值 02 EROR PT ERIS: 

辣 理 ， 我 们 也 可 以 在 线 修 改 局 动 频率 、 停 止 频率 和 紧急 停止 斜率 。 用 到 的 功能 其 如 图 
14-25 所 示 。 这 个 功能 块 把 启动 频率 修改 为 20。 








di writeP 
PTOüSetParam 
PTO REF IN РТО REF OUT 









图 14-25 参数 写 操作 功能 块 


诊断 错误 功能 块 如 图 14-26 所 示 。 当 k8 闭合 ， 诊 断 信息 输出 给 变量 d1_PTODiag。 


dl diag 
PTOGetDiag 
РТО REF IN PTO REF OUT 
Execute 





di PTOüDiag 


图 14-26 诊断 错误 功能 块 
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根据 变量 41_ PTODiag 输出 位 的 变化 ， 可 以 知道 错误 情况 ， 见 表 14-2 。 


表 14-2 诊断 输出 信息 对 照 
































DWORD 位 a y DWORD 位 *. < 
0...3 未 使 用 21 检测 到 回归 错误 
4 检测 到 内 部 错误 22 频率 无 效 
346 未 使 用 23 加 速度 无 效 
7 检测 到 配置 错误 24 减速 度 无 效 
8...16 未 使 用 25 命令 被 拒绝 
45 az j 助 输入 DriveReady > 
т 257 就 绪 (辅助 输入 у 为 8s 方向 无 效 
18 ~20 未 使 用 27 «31 未 使 用 


综 上 所 述 ， 我 们 知 这 了 和 采用 PTO 方式 进行 运动 控制 的 一 组 基本 功能 块 。 需 要 注意 的 是 ， 
在 采用 РТО 功能 时 ， 首 先 要 进行 方式 组 态 ， 然 后 要 把 功能 块 上 的 设备 和 组 态 便 件 联系 起 来 。 
这 样 才能 使 电动 机 轴 运 转 起 来 。 同 理 ， 我 们 也 可 以 把 为 一 个 通道 组 态 成 PTO， 这 样 我 们 就 可 
以 驱动 两 个 电动 机 的 运动 。 好 了 ,做 一 下 练习 找 找 感 觉 吧 。 


14.2 采用 CANopen 总 线 控制 的 设计 方法 


我 们 在 第 12 章 讨 论 过 采用 CANopen 总 线 控制 多 个 设备 包括 伺服 驱动 。 在 这 一 市 我 们 将 
讨论 基于 CANopen 总 线 的 运动 控制 功能 块 如 何 使 用 。 

如 图 14-27 所 示 ， 我 们 

e 首先 添加 和 组 态 CANopen MRAM; 

e 在 总 线 界面 下 添加 驱动 设备 ， 如 LEXIUMOS 和 LEXIUM32? , 





= "& CAN 1 
9 CANMopen Optimized (CANopen Optimized) 


= CAN 
= - (jJ CaNMopen. Optimized (CANopen Optimized) 2 
ВЕ Lexium. 05 (Lexium 05) 
K  Lexium. 32. A (Lexium 32 A) 


图 14-27 添加 总 线 界面 和 添加 驱动 设备 
在 基于 CANopen 总 线 下 ， 我 们 有 以 下 单 轴 运动 功能 块 ， 如 图 14-28 所 示 。 


在 程序 区 ， 调 和 一 个 运算 块 ， 如 图 14-29 所 示 。 点 击 问 号 旁 的 输入 助手 符号 。 
打开 输入 助手 ， 如 图 14-30 所 示 ， 选 择 一 个 单 轴 运 动 功能 块 ， 如 MC Јов LXM, jZ "mf 


Ev 
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第 14 її 
Сй FEBS 
"n T 名 称 有 效 的 版 ^ ше... 
е MyController (TM258LF42D Ts0) 而 -。 国 SysTypes = SysTypes, 3.1.2.0 (System) SysTypes 3.1.2.0 Elt.. 
T a a $ - = PLCCommunication, 1.0.2.14 (Schneider Electric) SEN 1.0.2.14 ВЕЕ 
» 9 Application +- M258 Relocation Table, 1.0.0.4 (Schneider Electric) SEC RELOC 1.0.0.4 
2 — $- -a 35 CANopensStack, 3.4.1.70 (35 - Smart Software Solutions GmbH) .3SCOS 3.4.1.70 BTE 
库 管理 器 $- FDT_CANOpenDriver, 3.4.1.30 (35 - Smart Software Solutions GmbH) FDT. CAN 3.4.1.30 
POU (PRG) $- CAA CiA 405, 3.4.1.20 (CAA Technical Workgroup) CIA405 3.4.1.20 
B dies Sade: ie + «8B Lexium Library, 1.3.8.0 (Schneider Electric) [мхм — ]13.80 
ш POU. FBD (PRG) В - 09 M258 Expert IO, 1.0.1.14 (Schneider Electric) SEC EXP 1.0.1.14 
B] POU IL (PRG) Ф. «88 Тесс, 3.0.2.0 (System) Iecsfc 3020 * E.. 
НЕ] PoU LD (PRG) à ; 
POU_ST (PRG) 
- {= шж * (C) Multi Axis vja 
© Masr = (C single Axis 
- % 专家 [B] CurrentControl DM 


= 


(3 PowerDistribution (POWER) E] MC AbortTrigger DM 


* [5 DM72F0 (DM72F0) [E] MC. Halt, DM 
1“: DM72F1 (DM72F1) E] MC Home. DM 
% тм5 Ë] MC. Јод DM 
Ф m TMS5 Manager (TM5 Manager) Е] MC, MoveAbsolute DM 
ҸӘ Ethernet Ë] MC, MoveAdditive DM 
3 是 行 线路 目 MC_MoveRelative DM 
SoMachine_Network_Manager (SoM 2] MC MoveVelocity DM 
% CANO MC, Power. LXM 
= - (8 CANopen Performance (CANopen MC, SetPosition DM 
{ гелот 32, A (Lexium 32 A) 12] MC Stop. DM 
Ë] MC. TorqueControl DM 
[8] MC TeucProbe DM 


VelocityControl DM 


шм > à 


图 14-28 ”基于 CANopen 总 线 的 单 轴 运 动 功能 块 


r 


?7] 


图 14-29 


= O Function Blocs 

+ 2) Administrative 

+ O Device Fundion 

* (CJ) Motion Sequence 

+ - (С) Multi Axis 

3- Single Axis 
到 CurrentControl LXM 
Е] MC. AbortTrigger LXM 

MC. Halt. LXM 


MC Home LXM 


B MC  MoveAbsolute ХМ 
MC MoveAdditive LXM 


Ге Mc маллара гум 


М 插入 变量 (w) М 结构 化 视图 V) М 显示 文档 (5) 


文档 (D): 


FUNCTION BLOCK MC Jog LXM 


调和 人 运算 块 


FUNCTION BLOCK 
FUNCTION BLOCK 
FUNCTION BLOCK 
FUNCTION BLOCK 
FUNCTION BLOCK 
FUNCTION BLOCK 


FUNCTION BLOCK 
EI INCTTON. RI OCC 


lexium library, 1.3.5 


lexium library, 1.53.5 
lexium library, 1.3.5 
lexium library, 1.3.5 
lexium library, 1.3.5 
lexium library, 1.3.5 
lexium library, 1.3.5 
lexium library, 1.5.5 


layin fihearv 1 З К 


‚ 


Axis [avis_Ref_LXM VAR_IN_OUT axis structure 
Forward воо! VAR INPUT start the jogged motion in positive direction (clockwise) 
[Backward воо! VAR, INPUT start the jogged motion in negative direction (counterclockwise) 


[Fast воси VAR TNPIIT FAI SF: inaaes slow. TRUF: ioaaes fast 


图 14-30 ”在 库 中 选择 功能 块 


r 





ax | 
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调 入 此 功能 块 ， 如 图 14-31 所 示 ， 这 是 一 个 电动 机 轴 的 点 动 功能 块 。 
我 们 可 以 配置 好 功能 块 的 输入 变量 ， 如 图 
14-32 所 示 。 在 功能 块 的 输入 点 Axis 配置 运动 轴 
的 名 字 。 例 如 ， 在 图 14-27 中 添加 的 驱动 设备 
Lexium32A 的 轴 名 称 为 Lexium 32_A， 所 以 ， 配 
置 轴 的 输入 变量 就 是 Lexium_32_A， 如 图 14-32 
所 示 。 其 他 输入 按照 说 明 配 置 即 可 。d1_forward 
为 电动 机 向 前 按钮 ，dl _backward 为 癌 后 按钮 ， 
dl fast 为 快 / 慢 速 切换 按钮 。 
(fü) FERS 8 Pou crc 
11 01 jog: МС Јод LXM; 
12 dl forward: BOOL; 


13 dl backward: BOOL; 
14 dl fast: BOOL; 





图 14-31 电动 机 轴 的 点 动 功能 块 





图 14-32 ”配置 好 功能 块 的 输入 变量 


在 操作 这 些 动作 时 ， 我 们 首先 要 给 电动 机 使 能 ， 这 就 要 用 到 MC_Power_LXM。 同 理 ， 调 
人 此 功能 块 并 配置 好 输入 ， 如 图 14-33 
所 示 。 当 开关 闭合 时 ， 配 置 在 总 线 上 
的 电动 机 Lexium_32_A 使 能 。 

需要 电动 机 寻 原 点 时 ， 调 人 寻 原 点 











功能 块 ， 如 图 14-34 所 示 。 在 Homing- 图 14-33 ”电动 机 轴 使 能 功能 块 
Mode 输入 点 选择 寻 原 点 方式 ， 然 后 填 好 其 他 参数 ， 就 可 以 运行 这 个 功能 块 了 。 








做 点 到 点 运动 时 ,我们 可 以 执行 相对 运动 和 绝对 运动 两 种 模式 。 位 置 模式 功能 块 如 图 
14-35 所 示 。 

做 车 加 运动 时 ， 我 们 可 以 调 入 MC_MoveAdditive_LXM 来 实现 。 例 如 ， 我 们 在 做 一 个 点 
到 点 运动 时 ， 需 要 在 这 段 距 离 中 有 不 同 的 速度 。 如 图 14-36 所 示 程 序 ， 在 位 置 运动 功能 块 ， 
我 们 给 走 的 距离 和 速度 赋值 ， 如 果 要 在 走 一 定 距 离 时 ， 以 不 同 的 速度 进行 ， 则 在 MC. 
MoveAdditive_LXM 功能 块 的 距离 Distance 上 赋值 “0”。 速 度 赋值 写 上 改变 的 数值 。 
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图 14-35 位置 模式 功能 块 


注意 : 改变 数值 的 生效 是 在 k6 的 上 升 沿 触 发 。 如 图 14-37 所 示 ， 图 的 上 边 曲 线 为 速度 
变化 曲线 ， 下 边 曲线 为 位 置 变 化 曲线 。 速 度 变 化 的 触发 是 由 КӨ 的 上 升 沿 引起 。 











9 14-36 Js 
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图 14-37 速度 县 加 运动 


如 有 果 要 在 走 完 一 个 距离 后 ， 再 以 不 同 的 速度 准 加 一 个 距离 ， 则 在 MC_ MoveAdditive_ 
LXM 功能 块 的 距离 Distance 上 赋值 “ 闭 加 的 距离 ”"。 速 度 赋值 写 上 走 这 上 段 距 离 的 速度 值 。 速 
度 值 的 改变 是 由 k6 的 上 升 沿 触发 ， 走 的 位 置 是 位 置 功能 块 的 距离 值 加 上 车 加 功能 块 的 距离 
值 。 位 置 全 加 运动 如 图 14-38 所 示 。 




















图 14-38 位置 车 加 运动 





当 了 驱动 妖 出 现 问 题 或 对 驱动 器 的 状态 进行 监控 时 ， 我 们 可 以 调用 如 图 14-39 所 示 的 驱动 
兹 监控 功能 集群 。 

例如 ， 对 驱动 右 进 行 复位 操作 ， 调 用 MC_Reset_LXM。 

按 “ 确 定 ” 键 ,调和 复位 功能 块 ， 如 图 14-40 所 示 。k7 上 升 沿 触发 复位 。 
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类 别 (C): 


=- {} SEM_LXM lexium libra 
= (CO Function Blods 
= - Administrative 

DownloadDriveParameter_LXM FUNCTION BLOCK lexium libra Š 

MC ReadActualPosition LXM FUNCTION BLOCK lexium libra 

= MC_ReadActualTorque_LXM FUNCTION BLOCK lexium libra 

[š] MC. ReadActualVelocity LXM FUNCTION BLOCK lexium libra 

Е] MC ReadAxisError LXM FUNCTION BLOCK lexium libra 

[š] MC. ReadDigitalInput 1ХМ FUNCTION BLOCK lexium libra 

Е] MC. ReadDigitalOutput LXM FUNCTION BLOCK lexium libra 

B MC_ReadParameter_LXM FUNCTION BLOCK lexium libra 

MC ReadsStatus LXM FUNCTION BLOCK lexium libra 

FUNCTION BLOCK lexium libra 

T s ЕЕЕ FUNCTION BLOCK lexium libra 

[51 Mr WeitaDses meter IVM ELINCTION B nr [avitum libra 


IV. 插入 变量 (w) М 结构 化 视图 (V) М 显示 文档 (5) 
文档 (D): 





FUNCTION BLOCK MC Reset LXM 


Axis Axis Ref. LXM VAR IN OUT axis structure 
Execute воо! VAR INPUT rising edge starts resetting errors 


[Done = VAR_OUTPUT done without error 
Rusv воо VAR OUTPUT iE o 2: 





图 14-39 ”驱动 器 监控 功能 集群 





图 14-40 ”复位 功能 块 





当 我 们 需要 操控 驱动 需 内 部 的 运动 任务 时 ， 我 们 可 以 调用 如 下 内 部 任务 集群 的 功能 块 来 
完成 对 驱动 器 内 部 任务 的 操控 ， 如 图 14-41 所 示 。 

需要 注意 的 是 : 可 以 有 内 部 运动 任务 的 驱动 器 是 Lexium32M， 所 以 在 组 态 人 硬件 时 ， 要 添 
加 的 设备 是 Lexium32M， 如 图 14-42 所 示 。 

在 启动 运动 任务 功能 块 StartMotionSequence,. LXM 时 ， 只 要 把 内 部 运动 任务 号 赋值 给 
DataSetNumber， 然 后 执行 即 可 驱动 一 个 内 部 运动 任务 。 而 读 写 运动 任务 却 是 需要 一 组 参数 
E 因此 读 / 写 功能 块 中 的 DataSet 是 一 个 结构 变量 。 例 如 ， 如 图 14-43 所 示 ， 我 们 命名 

‚ 82 为 这 个 结构 变量 。 
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= - Function Blocs 
+- Administrative 
+- Device Fundion 
= (CJ Motion Sequence 
- [E] AbortMotionSequenoce LXM FUNCTION BLOCK 
[š] ReadDataSet 1ХМ FUNCTION BLOCK 
E ——— —— IXM FUNCTION BLOCK 
FUNCTION Roa 
DE Seq c DM WriteDataSet IXM > FUNCTION BLOCK 
[E] WriteTransitionCondition LXM FUNCTION BLOCK 
+- (CJ) Multi Axis 
+- С) Single Axis 
+. () SEN Æ 


+. {4%} ctandard RE 

go ar [sms 
Iv. 插入 变量 (w) М 结构 化 视图 (V) м 显示 文档 (5) 
SOS): 





FUNCTION BLOCK StartMotionSequence LXM 


laxis Axis_Ref_LXM VAR IN OUT axis structure 
(Execut VAR - INPUT rising edge starts motion 


— эт VAR - INPUT data set number to be started (0..31) 
МАВ OUTPUT — nosition reached 


图 14-41 ”驱动器 内 部 任务 操控 集群 


5 

TM5_Manager (TM5 Manager) 
ernet 

行 线路 
SoMachine_Network_Manager (SoM 


4 à i- 
Do -o o xov 
arraz 


4 


š 


= 


CANopen Performance (CANopen P 
"1 Lexium 32 A (Lexium 32 A) 
{ Lexium. 32. M (Lexium 32 M) 


nt k 


图 14-42 ”通过 总 线 操控 驱动 右 内 部 任务 


lexium fi, 
lexium fi, 
lexium li 
lexium li 
lexium fi, 


ріссотп 


- 
<fFanzfar, 


‚ 





[owe | вж |) 





当 sl 后 面 加 “. ”时 ， 它 下 拉 的 参数 就 是 这 个 结构 体 下 的 所 有 变量 ， 如 图 14-44 所 


通过 对 这 些 变 量 的 写 操 作 ， 可 以 随心 所 欲 地 修改 内 部 运动 任务 的 运动 轨迹 和 执行 


ARTT, 
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26 s1: DataSet LXM; 
27 32: DataSet LXM; 





图 1443 ”命名 结构 变量 


无 限 地 扩展 了 运动 任务 的 规模 。 对 这 些 变量 的 写 操作 程序 如 图 14-45 所 示 。 
这 些 运动 任务 在 驱动 器 调试 软件 下 的 “万 si| T 














编辑 如 图 14-46 所 示 。 e[DataSetNumber | 
通过 这 个 事例 ， 我 们 知道 驱动 器 内 部 mung 

任务 的 编辑 不 仅 可 ИНК) $ NextDataSet 

编辑 ， 也 可 以 在 SoMachine 程序 中 编辑 使 Ho 

用 ， 也 就 是 说 我 们 把 运动 任务 放 在 驱动 器 diram 

里 ， 而 采用 程序 来 启动 执行 运动 序列 ， 它 Ф Value3 

的 好 处 是 不 占用 控制 器 的 CPU 资源 ， 使 оне 

运动 更 加 迅速 。 


图 1444 组 成 内 部 运动 任务 的 所 有 参数 


T0000 H siValuel 26 

一 

m mE sTNexiDaisSet > 
1000 H s Value Ë ут sma 
е SE 





图 1445 对 变量 的 写 操作 程序 
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Ej: File Edit Connection Parameter Functions Diagnostics Safety Functions Window ? 
РА ” „ d^ o- z 
A |Z. ИГ £ j Z ЕДС Т 


m, m. 
MN т 








ҸӰ - 





ай 5 










Reference Movement | 100 Ü | Abort Апа Go Next 1 Continue Without Condition Ü 
Move Absolute | 1000 | 200 | 15384 | 1000 Blending Previous 2 Continue Without Condition Ü 
Move Absolute 1000 400 36384 1000 | Buffer And Start 0 Wait Time 1000 

None | No Transition Ü Continue without Condition Ü 
None No Transition Ü Continue without Condition Ü 


图 14-46 内 部 运动 任务 的 编辑 


14.3 采用 CANmotion 总 线 控制 的 设计 方法 





ТЕ CANopen 总 线 上 连接 的 伺服 驱动 只 能 做 单 轴 的 独立 运动 ， 不 能 做 有 关联 的 同步 轴 运 
动 ， 例 如 做 电子 齿轮 和 电子 凸轮 的 应 用 以 及 СМС 的 差 补 运动 。 因 此 ,为 了 满足 对 同步 运动 
的 需求 ， 在 运动 控制 右上 我 们 开发 了 专门 做 同步 运动 的 CAN 总 线 ， 称 之 为 CANmotion 总 线 ， 
它 的 物理 结构 与 CANopen 总 线 一 样 ， 但 具有 设备 的 同步 功能 。 这 样 就 可 以 做 多 轴 同 步 了 。 
如 图 14-47 所 示 ， 我 们 

e 首先 添加 和 组 态 CANmotion 总 线 界 面 ; 

e 在 总 线 界面 下 添加 驱动 设备 ， 如 d3 和 d4; 

e 当然 ， 在 运动 控制 右 中 我 们 还 能 添加 虚拟 轴 dl, d2, 












--[3) LMCOS58demo camOpen 
= [EJ MyController (LMC058LF42S0) 
= [Bl PLCLogic 
+ ©) Application 
Ha 专家 
+. TM5 
*& Ethernet 
+ % 串 行 线路 
=- % CANO 
+ lift (CANopen Performance) 
7-9 CANI 
= (f CANmotion (CANmotion) 
=- Ü Lexium 32 A 4 (Lexium 32 A) 
CUP d3(SM Drive CAN, Schneider Lexium32A) 
=. È Lexium 32 A 5 (Lexium 32 A) 
СЭ d4(SM Drive CAN, Schneider Lexium32A) 
© SoftMotion General Drive Росі 
é? di(SM Drive Virtual) 
@ d2(SM Drive Virtual) 


d 


图 1447 CANmotion 总 线 配置 
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ТЕ CANmotion 总 线 ， 使 用 的 运动 控制 库 集群 如 图 14-48 所 示 。 


Categories: 


Module Calls 
Keywords 
Conversion Operators 





Module Calls 
Keywords Е] MC. AccelerationProfile FUNCTION BLOCK 
Conversion Operators [8] MC. Halt FUNCTION BLOCK 
MC Home FUNCTION BLOCK 
[E] MC, MoveAbsolute FUNCTION BLOCK 
[8] MC MoveAdditive FUNCTION BLOCK 
[8] MC. MoveRelative FUNCTION BLOCK 
[E] MC MoveSuperImposed FUNCTION BLOCK 
[8] MC. Movevelocity FUNCTION BLOCK 


| 


FUNCTION BLOCK 


MC ReadActualPosition FUNCTION BLOCK 


[E] MC ReadAxisError FUNCTION BLOCK | 
| Е] MC. ReadBoolParameter FUNCTION. BLOCK 
| .[2] sar DaadDaramatar ELINCTION. RIEK - 
| + ‚ 
[Z Insert with arguments [v Structured view [V Show documentation 


Documentation: 





FUNCTION BLOCK MC Power d 


Axis AXIS REF SM3 VAR, IN OUT 
Enable BOOL VAR, INPUT 


bRegulatorOn воо! VAR, INPUT 
IbDriveStart IBOOL VAR INPUT z 


Lo | cne | 


图 14-48 在 CANmotion 总 线 上 的 伺服 驱动 功能 库 集群 


例如 ， 我 们 使 能 一 个 伺服 轴 ， 调 入 的 功能 块 如 图 14-49 所 示 。 





图 14-49 ”使 能 一 个 伺服 轴 的 功能 块 


我 们 看 到 在 CANmotion 总 线 下 ， 使 能 一 个 伺服 轴 需 要 3 个 开关 量 ， 即 需要 顺序 执行 En- 
able, bRegulatorOn, 、bDriveStart。 当 我 们 需要 两 个 轴 或 多 个 轴 同 步 时 ， 可 以 调用 多 轴 同 步 功 
能 集群 下 的 功能 块 ， 如 图 14-50 所 示 。 
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Categories; 
Functionblocks 
Module Calls 
Keywords 
Conversion Operators 


[Z insert with arguments 


Documentation: 


FUNCTION BLOCK MC GearIn 


СЫ) Managers 

(CJ) master/slave function bloks 
+- [E] MC CamIn FUNCTION. BLOCK 
[š] MC Camout FUNCTION. BLOCK 
— [8] MC. CamTableSeled FUNCTION BLOCK 
FUNCTION. BLOCK 
FUNCTION. BLOCK 
FUNCTION BLOCK 
FUNCTION. BLOCK 


single-axis function blocks 


ew Part II 


Е] MC. AbortTrigger FUNCTION BLOCK 
E MC Гл М> тз Сла EILINCTIÓON RIAK 


[V Show documentation 


Master AXIS. REF SM3 VAR IN OUT reference to master Slave 
Slave AXIS. REF SM3 VAR IN OUT (Slave Slave reference 


Execute воо! VAR INPUT Start the gearing at the rising edge 
RatioNumerator INT VAR INPUT lgear ratio Numerator 


例如 ， 我 们 要 使 轴 аз 作为 主轴 ， 轴 d4 跟随 轴 аз 运动 。 我 们 调 入 电子 齿轮 功能 块 如 图 


14-51 所 示 。 





图 14-50 ”同步 功能 块 集群 





图 14-51 电子 齿轮 功能 块 
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把 轴 d3 、d4 使 能 后 ， 只 要 把 КА 闭合 ，inGear 输出 为 “ 真 ” 则 这 两 个 轴 就 耦合 了 。 这 时 
轴 d3 运动 ， 轴 dA 就 跟着 运动 ， 跟 随 的 距离 比例 由 电子 齿轮 比 决定 ， 即 参数 RatioNumerator 
分 子 , 参数 RatioDenominator 分 母 。 这 个 比例 是 可 以 在 线 修改 的 。 需 要 注意 的 是 : 通常 在 运 
动 时 ， 分 母 是 不 允许 修改 的 ， 只 能 修改 分 子 。 

要 使 两 个 轴 脱 离 耦 合 ， 我 们 可 以 使 用 如 图 14-52 所 示 功 能 块 。 

在 操作 脱离 耦合 时 ， 一 种 状态 是 静止 脱离 。 
即 在 主轴 d3 停止 状态 下 ，k5 的 上 升 沿 触发 离合 ， 
使 主 从 轴 分 离 。 这 时 从 轴 d4 也 是 停止 的 。 脱 离 
后 轴 d3 可 以 单独 执行 各 种 运动 。 还 有 一 种 情况 
是 轴 d3 在 运动 状态 ， 从 轴 d4 跟随 运动 ， 这 时 К5 
的 上 升 沿 触发 离合 ， 使 轴 d4 脱离 轴 аЗ ， 这 时 的 图 14-52 ”脱离 耦合 功能 块 
从 轴 d4 是 运动 的 ， 它 的 速度 就 是 离合 打开 时 的 
速度 。 耦 合 脱 开 后 ， 轴 d3 速度 再 变化 将 不 影响 轴 d4 的 速度 变化 。 如 果 要 停止 轴 d4 的 运动 ， 
就 需要 调 人 停止 功能 块 来 操作 。 

在 同步 功能 集群 中 ， 还 有 一 个 功能 是 控制 2 个 轴 或 多 个 轴 的 相位 同步 ， 即 使 几 个 轴 的 运 
动 总 是 保持 一 个 固定 的 位 置 差 ， 这 个 功能 如 图 14-53 所 示 。 

















Categories: 
Functionblocks 


Module Calls = O master/slave function blocs 
Keywords + [BE] MC CamIn 
Conversion Operators [8] MC CamOut 
[š] MC, CamTableSeled 
[8] MC. GearIn 
[8] MC GearInPos 
[Ё] MC GearOut UNCTION BLOC sm3 basic, J.4.1.: 
: FUNCTION BLOCK Sm basic, 3.4.1.5 
+ [Part I 
+ (C) PLCopen 
* o SimpleTest 
+- {} SM3 Drive CAN 
+ (3 SM3 Drive CAN Schneider. Lexium32 
+- () Standard 


[7 Insert with arguments 


Documentation: 


FUNCTION BLOCK MC Phasing 





Master i] AXIS. REF. SM3 VAR, IN, OUT reference to master Slave 





[ [ 
'Slave AXIS REF SM3 VAR, IN, OUT [slave Slave reference 








Execute IBOOL VAR, INPUT istart the gearing at the rising edge 

















PhaseShift ILREAL МАБ INPUT | phase difference in master [u] 





图 14-53 ”相位 同步 功能 
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X кб 闭合 后 ，2 轴 耦 合并 使 同步 运动 的 相位 差 保持 在 90" ， 如 图 14-54 Brzn 
d3 d4phasing 
Phasing 





图 14-54 ”相位 差 90° 的 同步 











当 修 改 相 位 差 值 后 ， 需 要 k6 再 次 闭合 ， 使 两 个 轴 的 同步 达到 新 的 相位 差 值 。 相 位 差 值 
的 修改 是 可 以 在 线 运行 的 。 

当然 ， 在 同步 运动 类 型 中 ,还 有 CAM 电子 凸轮 的 运动 和 CNC 差 补 运动 ， 这 些 运 动 的 应 
用 我 们 将 在 《施耐德 SoMachine 控制 紫 的 应 用 及 编程 指南 》 高 级 篇 中 详细 讲解 。 





4153 运动 控制 人 各 中 编码 冀 的 应 用 


15.1 编码 问 的 硬件 接线 











运动 控制 带 中 编码 带 的 应 用 是 大 量 存在 的 ， 以 运动 控制 右 LMC058 为 例 ， 其 本 体 就 有 一 
个 编码 此 接 入 口 ， 编 码 带 的 供电 可 以 是 5V 和 24V。 编 码 各 供电 选择 和 接线 如 图 15-1 所 
不 。 





下 图 显示 了 开关 的 三 个 不 同位 置 : 


r- | [一 
5V off 24V 





用 户 可 通过 开关 选择 下 列 任 一 电压 : 
e *5 Vdc 

s TEPME 

° +24 Vdc 


тетт 7 和 15 的 电压 : 


im ES EE DIT rs 引 脚 15 引 脚 7 
5v 5 Vdc 0 Vdc 
X 0 мас 0 Vdc 
24V 0 Vdc 24 Vdc 


图 15-1 编码 絮 供 电 选 择 和 接线 





控制 带 可 以 接 入 的 编码 侨 有 两 种 类 型 : 一 种 是 增 量 型 差分 信号 输入 (incremental), im 
大 输入 频率 IM; 还 有 一 种 类 型 是 串 行 绝对 编码 第 (551), ， 输 入 的 最 大 频率 是 200kHz。 编 码 
谷类 型 图 示 如 图 15-2 所 示 。 

控制 锅 本 体 编 码 需 口 引 脚 分 配 如 图 15-3 所 示 。 

增 量 编码 带 的 接 入 如 图 15-4 所 示 。 

绝对 编码 带 的 接 入 如 图 15-5 所 示 。 
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递增 信号 类 型 At. Aes B+. Ben Z+. Z- 


E. T TES >Ë 200 kHz À x 4 , z 1 MHz {用 于 计数 ) 


最 大 时钟 频率 200 kHz 


SSI 时 钟 电 压 5 Vdc 
图 15-2 ”编码 需 类 型 图 示 


下 图 描述 了 引 脚 编号 : 
O 





— 








白色 
E 


B+ 


у} 551 STORE 551 数据 + 
551 数据 - 
CLKSSI + 
CLKSSI - 


mE 


3t 
(B 


棕色 指示 灯 


= 
4 


ИН | 
© 

3n 

(m 


ч 
a 


Жеті 





ЕЧ 
[E 


5 V ABRSM -5Vdc 
24 V ABR EM + 24 Мас 


Bit 
(Br 


li 


= ч со 
a = 
(B 


ал 
Ез SER БЕ 


ce e 
5 £ 
п С) 


图 15-3 ”编码 硕 口 引 脚 分 配 
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下 图 描述 了 安装 在 编码 器 接口 上 的 编码 器 (RS - 422 / 24 Мас) 的 接线 图 : 


LMCOBB 
编码 器 
Sub-D 


Um M - 


=й 
гг 







m- 


+ 
КЕНИ Т Зец П ЕВУ ВЕ ( RS - 422 / 5 Мас RERA ) 的 接线 图 


св & DN = 


LMCOSN 
编码 器 
Sub-D 


o D gg 
— 4 
түт] 


图 154 БЕНГ ds] Л 


下 图 描述 了 安装 在 编码 器 接口 上 的 编码 圳 (SSH 的 接线 图 


图 15-5 绝对 型 编码 胡 的 接 入 


15.2 LMC0858 P žin m gy J y; JH 


打开 专家 栏目 ， 选 择 Encoder кА АЙ BE, ИАН s 


选择 Motion Encoder: 命名 Encoder 名 字 为 SoftMotion_Enc。 编 码 器 添加 及 组 态 如 图 15-6 
所 示 。 
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= Ф 专家 


13 PowerbDistribution (POWER) 


e 


Encoder (ENC) 


= (dj Motion, Encoder (Motion Encoder) 


[SoftMotion Enc (SoftMotion 编码 器 ) 


图 15-6 А JL 2H Дх 


双击 “Motion_Encoder” 组 态 编码 器 功能 。 可 以 选择 位 置 捕 提 CAP, motion. encoder 支持 2 
个 快速 输入 点 捕捉 位 置 ， 完 成 САРО, САРІ 两 个 单 点 捕捉 位 置 及 双 点 捕捉 距离 。 组 态 编码 


йе УНЕ 15-7 所 示 。 





= [EJ MyController (LMCOS8LF4250) zS __ 
= | e.c 运动 编码 器 配置 | 状态 | 信息 : | 
= Ü Application 
M sv. 
@ ice gt. [ut ш 
l motionEncoder (PRG) 
z 任 劳 配置 输入 ; [正常 积分 Ki | 
SË Ma5T 
& Motion 
= % 专家 


15 Powerbistribution (POWER) 
= J^: Encoder (ЕМС) 
- 8 Encoder (Motion Encoder 
[1] SoftMotion, Enc (SoftMotion 编码 器 ) 
1° ом72ғо (0м72ғ0) 
1“: ом72ғ1 (OM72F1) 
= % TMS 
= m TM5 Manager (TM5 Manager) 
= % EATI 
1+ DI12DE (D1120E) 
{Р DO12TE (ро12ТЕ) 
`% Ethernet 
= % {тїй 
@ SoMachine Network Manager (SoMachine-Me 
= % CANO 
- @ CANopen, Performance (CANopen РегЁогтпаге 
DE . . . 





2] motionEncoder | e > Motion ] Е  SoftMotion Enc "(gj Motion. Encoder | 


I1.6: 


I3.6: 








CAPO: [16 -E3t -| 
САР1: [3.6 EF -| 


авазогтт 


15-7 ”组 态 编码 器 功能 


双击 围 [5oftMotion_Enc {SoftMotion 编码 器 ) 组 态 编码 器 量程 和 运动 类 





= 国 MyController (0МС0581Е4250) 
= 8) рс 
= о Application 
M cv. 
@ 库 管理 器 
[8] motionEncoder (PRG) 
= = TES RcE 
{8 MAST 
& Motion 
- У 专家 
15: PowerDistribution (POWER) 
= f- Encoder (ЕМС) 
= 9 Motion Encoder (Motion Encoder) 
(SoftMotion 编码 器 ) 





图 15-8 


二 比例 缩放 











5oftMotion : 编码 器 | 5oftMotion Encoder IO 映射 | 状态 | 信息 : | 
саяка 

C йй 

| C 限定 的 


v) 





|< 


Ж, ЖП 15-8 所 示 。 


| gj motionEncoder | e Motion ” 8 SoftMotion Enc 8 Motion Encoder | 





T 转换 方向 
[4096 Қ <=> БЕЛЕЕ 





n 编码 器 旋转 <=> 应 用 程序 中 的 单元 


EF— 
E 





ната Ea 2 5] 2 
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1. Motion encoder 运动 编码 器 应 用 编程 

与 主轴 编码 锅 组 成 电子 齿轮 关系 

Motion. encoder 可 以 使 用 SM3_Basic 的 应 用 库 。 

主轴 编码 硕 的 名 字 为 SoftMotion_Enc ,编码 各 从 主轴 编码 口 进入 。 与 编码 冀 组 成 电子 齿轮 
如 图 15-9 所 示 。 








25361 gv Ë f arte 









di enable di reset 
MC Power 

Status 

bRegulatorRealState 

bRegulatorÜn bDriveStartRealState 
bDriveStart Busy 
Error 
Error D 


e dlgearin 
MC Gearln 


SoftMotion Enc Master 
———— | S | ave 


Execute CommandAborted 
RatioNumerator Error Error D 
RatioDenominator Error D 
8 Acceleration 
Deceleration 





图 15-9 Sf as 2H Л ИГЕ 


捕捉 主轴 编码 器 位 置 ,捕捉 输入 点 为 LMC058 上 的 Сар0 (T. 6) ,Capl (3. 6) ,如 图 15-10 
所 不。 










encodercapÜ out 





Execute 

WindowÜnly 

FirstPosition RecordedPosition 
LastPosition Command&borted 








| SoftMotion Enc | i 
—— | i 

encodercapÜ) exec Execute 
WindowÜnly Error D 
FirstPosition RecordedPosition 
LastPosition Commandborted 













cap] position D 





图 15-10 ЗЕНА E DO REC 


Motion Encoder 可 以 组 态 在 主轴 编码 器 口 , 也 可 以 组 态 在 专家 的 10 口 ,区 别 是 WO 口上 
只 能 接 和 人 增 量 编码 需 。 
读 主 轴 编 码 需 数据 如 图 15-11 所 示 。 
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SoftMotion Enc Axis 
Lr Nue. >= Enable 





SoftMotion Enc.fActPosition 


图 15-11 ЖЕ Й 


读 主轴 编码 器 数据 时 ,有 两 种 数据 可 读 : 一 种 是 编码 器 定义 的 单位 数据 ,如 定义 编码 器 转 
— 82) 360°, 3] 360" 后 自动 清 零 , 即 模 数 模式 。 这 样 读 到 的 数据 在 0 ~ 360 之 间 。 采 用 的 方法 
是 :功能 块 或 结构 变量 的 浮 点 实际 位 置 ; 另 一 种 数据 是 编码 器 实际 数据 ,单位 是 脉冲 数 ,是 一 个 
有 符号 的 整数 DINT。 例 如 编码 器 一 转 的 脉冲 是 4096 , 则 转 两 图 就 是 8192。 它 随 着 正 传 而 增 
加 , 反 转 而 减少 。 编 码 右 的 两 种 单位 如 图 15-12 所 示 。 




















图 15-12 编码 带 的 两 种 单位 


2. Standard Encoder 标准 编码 器 组 态 编程 
点 “DM72F0” 按 鼠标 右键 ,添加 设备 。 选 择 “ Standard Encoder" , 双击 “Standard Encoder" 
打开 配置 画面 , 按 需 求 配置 即 可 。 标 准 编码 右 组 态 如 图 15-13 所 示 。 


















g \ncoder 5 MAST | g Motion ||gj motionEncoder | [8] РОО’ (jj Standard Encoder | jj DM72F0 | > 
GVL 


@ 库 管理 器 # 标准 编码 器 配置 | StandardEncoder IO 映射 | 状态 | 信息 : | 


motionEncoder (PRG) 

ij) POU (PRG) 

8] stanencoder (PRG) 
- EZE 


$ MasT 输入 ; [正常 积分 xi -] 
$ Motion tf —— —  -] 
= em 轴 类 型 ，| 旋 转 ы 
15 PowerDistribution (POWER) 
> ў Encoder (ЕМС) 
= @ Motion Encoder (Motion Encoder) 
8 Soft Motion Enc (SoftMotion 编码 器 ) 
=f] pwzzro (DM72F0) 
8 [Standard_Encoder (Standard Encoder) 
1“: DM72F1 (DM72F1) 
= TMS 
= m TM5_Manager (ТМ5 Manager) 
= % Аз 
de cilzpE (DI12DE) 
{Р poi2TE (Dol2TE) 





^ r. 


图 15-13 ERUEN Ar 2H 25 
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配置 好 Standard Encoder 便 件 组 态 后 ,就 可 以 建立 程序 ,进行 编程 应 用 。 
3. Standard Encoder 应 用 编程 


问题 : Standard Encoder 能 否 组 成 电子 齿轮 功能 ? 
在 程序 中 ,用 Standard Encoder 建立 一 个 电子 齿轮 功能 ,如 图 15-14 所 示 。 






EE ndard_Encoder aj] motionEncoder | © MA5T | Motion | SoftMotion Enc DM72F0 ^ 


1 PROGRAM standard encoder 
= MyController ft MC0SBLF4250) s 2| vm 
= 8] рс 3 ed encoder: MC GearIn; 
= o Application 4 Standard Encodercap: EXPERTGetCapturedValue; 
M сл 5 standard encl: EXPERT REF; 
Ё 库 管理 器 kl: INT; 
l motionEncoder (PRG) ЕМЕ... Е 


gi) standard encoder (PRG) 









- (13 任务 配置 
Š m ed encoder 
{22 [Motion MC Gearln 
3-a 专家 loConfig Globals.Standard Encoder Master InGear 
]3 Powerbistribution (POWER) ёге Визу 


Execute CommandAborted 
RatioNumerator Error 
RatioDenominator Error D 


= $^ Encoder (ENC) 
3 9 Motion Encoder (Motion En 
8 SoftMotion. Enc (5oftM 
= (J& ом72ғо (рму2Е0) 
t Standard Encoder (Standa 


Acceleration 
Deceleration 


图 15-14 建立 电子 齿轮 


无 论 把 程序 放 在 MAST 还 是 Motion 编译 时 都 出 错 , 如 图 15-15 所 示 。 


设备 x A X m) stanencoder | 2 MAST | 5 Motion | [ü] motionEncoder ||] Pou "x 
= 2) Encode = 2| VIR 
= [XJ MyController (LMCOS8LF4250) 3 ed encoder: MC GearIn; 


E 
= 
mT 

= 5) PLE Standard Encodercap: EXPERTGetCapturedValue; [i 








= О Application standard encl: EXPERT REF; 
@ сл 

i 库 管理 器 
2] motionEncoder (PRG) 

IB] POU (PRG) 
m stanencoder (PRG) ^| 
- 08 ESNE 
{8 MasT 
& Motion 

- % 专家 

(3 Powerbistribution (POWER) CommandAborted 
- fe Encoder (ENC) 


4 
5 
6 
?7 


END VAR 





ed encoder 


RatioNumerator Error 
RatioDenominator Error D 
= 9 Motion Encoder (Motion En Acceleration 


SoftMotion Enc (SoftM Deceleration CY a 
= f* pwzzro (DM72F0) ЗИРЕ ENS 
g Standard Encoder (Standa || 消息 2 | 


sassa ms š 
= ТМ5 LR 





= (fff тм5_мападег (TMS Manager) 工程 3$ 
=-% BO ti °” | — 编译 开始 ; 应 用 ; MyController Application ------- 


特征 代码 
© 类 型 Encoder_LMC0586' 不 等 于 类 型 'AXI5_REF_5M3' of VAR.. Encoder stanencoder [MyCon... 
—|| Q 2$ 'Axis Ref. LxM' 不 等 于 类 型 ,axXIS_REF_5M3' of VAR IN.. Encoder stanencoder [MyCon... 
编译 完成 -- 2 ROTER 


1+ D1120E (DI12DE) 

{Р pol2TE (Dol2TE) 
'à Ethernet 
=% mug 


图 15-15 Ан 


BUB HR РИВНЕ, Ser ИАН RER А2 NAA 15-16 Brzn o 

编译 成 功 。 说 明 Standard Encoder 不 能 用 于 电子 齿轮 功能 。 只 有 Motion Encoder 才能 用 
于 与 其 他 轴 的 同步 功能 。 

4. Standard Encoder 的 数据 读 出 

可 以 采用 功能 库 SEC. EXP 中 的 Encoder 功能 块 ENCODER. LMCO058 。 
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Lia S 了 图 stanencoder | $ MAST | Motion Гај motionEncoder | m) Pou "x 
= 2) Encoder h¿ ^ 
= [РЕ MyController (LMCoS8LF4250) | z! 
- B рс 
= o Application 
@ cv. 
[ к=з 
motionEncoder (PRG) 
POU (PRG) 
stanencoder (PRG) 
- 9 任务 配置 
«B Ma5T 
$ Motion 









3-9 考 家 
15 Powerbistribution (POWER) 
= j^: Encoder (ЕМС) 
= Motion Encoder (Motion En 
SoftMotion Enc (SoftM e 
= f* DM72F0 (DM72F0) a - 
Standard_Encoder (Standa 消息 v a x 





















0: DM72F1 (OM72F1) 编译 + [@ 0 个 错误 
=% тм5 
» 描述 位 置 

n Lu ud Manager) ------ 编译 开始 ; 应 用 : MyController Application ------- 





已 经 是 最 新 的 了 


人 prize рид) 编译 完成 -0 个 错误 ,0 ^ 


^ pol2TE (ро12ТЕ) 
< mi à 


图 15-16 ERBER 





这 里 要 注意 的 是 : ЭНЕБИ ЕНА aE ЗАЧ, ¿Se HAH SR MUJ IO di d Y Exe 
这 样 程序 块 与 实际 编码 带 就 关联 起 来 。 如 图 15-17 所 示 ， 似 乎 名 字 很 烦琐 ， 不 过 不 用 担心 ， 
通过 点 击 选择 杠 ， 就 可 以 看 到 组 态 好 的 编码 厚 名 字 。 


JoConfig Globals.Standard Encoder 





图 15-17 ”标准 编码 器 功能 块 的 命名 


命名 好 功能 块 的 名 字 后 ， 就 可 以 使 用 这 个 功能 块 了 。 首 先 看 一 下 功能 块 的 输入 引 脚 。 
功能 块 输入 : 

EN Enable, EN. Preset, EN. Ошо, EN. Outl 没有 实际 作用 。 
EN Cap: 如 果 是 真 ， 使 能 位 置 捕捉 功能 。 

EN. Compare: 如 果 是 真 ， 使 能 位 置 比较 功能 。 

F Enable; 如 有 果 是 真 ， 使 能 功能 块 。 

F_Preset: 如 果 是 真 ， 计 数 复 位 到 预 置 值 。 

F Out0; 如 果 是 真 ， 使 能 开关 量 输出 1. 

F Outl; 如 果 是 真 ， 使 能 开关 量 输出 2. 

ACK_Overflow: 复位 溢出 标志 。 

ACK Preset: 复位 预 置 标志 。 

ACK_Cap0: 复位 位 置 捕捉 1 完成 标志 。 

ACK Capl: 复位 位 置 捕捉 2 完成 标志 。 
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SuspendCompare; 如 果 为 真 ， 冻 结 比 较 结果 。 

功能 块 输出 : 

ENC REF: 定义 编码 融和 输出 源 ， 为 以 后 使 用 编码 需 创 建 了 应 用 名 。 

Encoder Err: 编码 器 错误 提示 。 

Validity; 如 琳 为 真 ， 表 明 功 能 块 正确 运行 。 

THO, TH1, TH2, TH3: 设 定 的 4 个 国 值 ， 当 编码 硕 数 值 到 达 每 一 个 国 值 后 ， 相 关 点 为 














N 
4 
° 


Overflow. Flag: Ў Н кл о 

Preset Flag: 预 置 标志 。 

CapO Flag: 位 置 捕捉 1 完成 标志 。 

Capl Flag: 位 置 捕捉 2 完成 标志 。 

Reflex0: 当 编 码 器 计数 值 小 于 、 大 于 或 等 于 国 值 时 ， 这 个 点 为 真 。 计 数 与 国 值 关系 基于 
组 态 。 

Reflexl : 当 编 码 器 计数 值 小 于 、 大 于 或 等 于 国 值 时 ， 这 个 点 为 真 。 计 数 与 国 值 关系 基于 
组 态 。 

Ошо; 开关 量 输出 1。 

Outl : 开关 量 输出 2。 

Low. Limit; 对 增 量 编码 下 限 的 设 定 。 

High Limit; 对 增 量 编码 上 限 的 设 定 。 

EncoderValue: 编 公 器 计数 值 。 

知道 了 这 些 引 脚 的 定义 ， 就 可 以 使 用 这 个 功能 块 来 读 编 码 顺 数据 ， 如 图 15-18 所 示 。 








































设备 v Хх stanencoder | £; MAST | Motion motionEncoder POU Standard, Encoder ОМӮ; = X 
园 motionEncoder (PRG) i| PROGRAM stanencoder : 
(Bi) POU (PRG) 1 4 | 
stanencoder (PRG) ^ 
E E Lies loConfig Globals.Standard Encoder (0) 
{22 MAST ENCODER LMCO58 (T) 
SË Motion 
27 专家 


EN Cap 


3 PowerDistribution (POWER) В 
EN. Compare 


- j^ Encoder (ENC) 
> 9 Motion Encoder (Motion Encoder) 
8 SoftMotion Enc (SoftMotion 编码 器 
= fj DM72F0 (DM72F0) 
@ Standard Encoder (Standard Encoder) 
1: омў72Е1 (DM72F1) 
= % TM5 
= m TM5 Manager (TMS Manager) 
=% EATHAR 
1+ DI12DE (DI12DE) 
j^ DO12TE (po12TE) 








Í Ethernet standardE _position 
= 审 行 线路 

@ SoMachine Network Manager (SoMachine-N 
= % CANO Standard_Encodercap 






EXPERTGetCapturedValue 
EXPERT. REF. IN EXPERT. REF. OUT 
Execute Done 
CaptureNumber 






= @ CANopen Performance (CANopen РегЁогтпаг 
{ d3(Lexium 32 A) 
= % CANI 
= 8 CANmotion (CANmotion) 
= Ñ Lexium_32_A (Lexium 32 A) 
СОФ di (SMM Drive CAN Schneider | px 


CaptureV'alue 


图 15-18 ”编码 天数 据 的 读 取 


使 功能 块 有 效 ， 必 须 让 F_Enable Jy EC. 
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要 使 用 捕捉 功能 ， 除 了 组 态 好 捕捉 输入 点 外 ， 还 要 在 功能 块 ENCODER_LMC058 rp, fi 
能 引 脚 EN Cap, 使 用 捕捉 功能 块 EXPERTGetCapturedValue 来 读 出 捕捉 到 的 数据 。 

5. 对 驱动 器 下 电动 机 位 置 的 捕捉 

以 上 都 是 对 主轴 编码 带 位 置 的 捕捉 。 在 实际 应 用 中 也 有 对 伺服 轴 电 动机 位 置 的 捕 提 ， 如 
图 15-19 所 示 。 例 中 是 对 一 个 伺服 轴 d3 位 置 的 捕捉 。 





AM gi EE ҮН afr 
文件 编辑 视图 TË сс їй 在 线 调式 观察 工具 шп WE 
I ГЕРЕ 


=] LMCUS8demo camOpen т 
= 8) MyController (LMC058LF42S0) | MC Power 
= 8) рс 
+ © Application 
+ % ER 
+. TM5 
"à Ethernet 
+ % Bike 
=. % CANO 
+ (Sj lift(CANopen Performance) 
=- % САМІ 
= @ CANmotion (CANmotion) 
=- { Lexum 32 A 4 (Lexium 32 A) 
CEP d3(SM Drive CAN, Schneider. Lexiu 
= Ü Lexum 32 A 5 (Lexium 32 A) 
CUP d4(SM Drive CAN, Schneider. Lexiu 


Status 
bRegulatorRealState 





=. SoftMotion General Drive Pool jm: Rc d3 trigger iTriggerNumber 
@ di(SM Drive Virtual) 
人 d2(SM Drive Virtual) | true | d3 trigger.bFastLatching 一 


图 15-19. ”对 电动 机 轴 位 置 的 捕捉 


在 功能 块 中 ，d3_trigger 是 一 个 结构 变量 ， 如 图 15-20 所 示 ， 它 定义 了 触发 捕捉 位 置 的 
输入 点 。 当 bFastLatching 为 “false” 假 时 ， 这 个 捕捉 с 
位 置 的 触发 可 以 采用 控制 器 上 的 输入 点 , Ади Зе. __ | 





或 变量 赋值 给 binput， 但 捕捉 的 轴 位 置 不 是 很 精确 ， c а 
E J j p ES BJ ЗА T BJ B. `4 bFastLatching 为 $ bInput 


“ture” 真 时 ， 这 个 捕捉 位 置 的 触发 可 以 采用 伺服 驱 
动 带 上 的 输入 点 ， 这 个 输入 点 的 定义 要 采用 号 控制 学 
的 办 法 来 实现 ， 而 且 捕 捉 的 轴 位 置 很 精确 。 

通过 碍 伺服 驱动 手册 ， 我 们 可 以 知道 局 动 位 置 捕捉 的 命令 字 。 和 定义 驱 动 硕 输入 点 参数 如 
图 15-21 所 示 。 

根据 参数 ， 了 驱动 融 的 触发 输入 点 定义 需要 CANopen 总 线 写 人 的 功能 块 ， 如 图 15-22 所 
不 。 

如 有 果 驱 动 厚 连接 在 CANmotion 总 线 下 ， 则 写 入 驱动 带 的 功能 块 如 图 15-23 ГУА 

这 个 功能 块 的 CAN 总 线 参数 写 信 是 对 CANmotion А2 F Fr] BL SCA d Н ЖОНУ) 


$ iTriggerNumber 








图 15-20 触发 点 的 定义 
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HARREMA ЯЯ CaplActivate, zm. 


通过 现场 总 线 的 参数 
地 址 


捕捉 输入 1 启动 / 停止 CANopen 3004A: 4, 


0 / Capture Stop: 中 断 捕捉 功 能 АБАСЫ Бил 
1 / Capture Once: 启动 一 次 性 捕捉 功能 
2 / Capture Continuous: 启动 连续 性 捕捉 


数据 类 型 ”| 通过 现场 总 线 的 参数 
读 / у |H 


捕捉 输入 1 的 配置 CANopen 300A:2, 


0 / Falling Edge: 下 降 沿 时 的 位 置 捕获 Modbus 2564 
1 / Rising Edge: 上 升 沿 时 的 位 置 捕获 


变更 的 设置 将 被 立即 采用 。 





图 15-21 定义 驱动 带 输 入 点 参数 





图 15-22 通过 CANopen 总 线 写 人 驱动 需 





图 15-23 ”通过 CANmotion 总 线 写 入 对 驱动 融 输 入 点 的 定义 


$163: 基于 以 太 网 的 数据 交换 


在 SoMachine 控制 平台 上 ， 很 多 控制 硕 带 有 以 太 网 接口 。 我 们 可 以 通过 以 太 网 把 编辑 好 
的 程序 和 便 件 组 态 下 载 到 控制 融 中 ， 由 于 以 太 网 传输 速度 快 ， 所 以 对 修改 编辑 程序 的 速度 也 
会 大 大 加 快 ， 更 加 旋 便 调试 程 序 。 有 了 以 太 网 口 ， 也 方便 了 远程 对 控制 融 主 页 的 访问 。 当 系 
统 中 有 多 个 控制 带 时 ， 通 过 以 太 网 络 ， 也 可 以 实现 资源 的 共 圣 。 在 这 一 章 ， 我 们 就 来 阐述 相 
天 的 应 用 。 








16.1 以 太 网 组 态 


首先 让 我 们 看 看 以 太 网 的 组 态 。 在 SoMachine 设备 栏目 下 找到 以 太 网 (Ethernet) ， 双 击 
Ethernet， 打 开 Ethernet 配置 画面 ， 如 图 16-1 所 示 。 在 配置 画面 上 上， 填写 Interface Name 和 
Network Name 以 及 选择 固定 IP 地 址 fixed IP Address, ТЕЛ” H F, IR IP НАЕ 
Subnet Mask。 如 条 系 统 中 有 多 个 控制 项 ,分 别 设 定 即 可 。 





É LMCOS5B ІМС Global Маг project“ - SoMachine (PRERELEASE VERSION - МОТ FOR RESALE!) 
Home Properties Configuration Program Commissioning Repon 
Fie Edt View Project Bud Onine Debug/Wəatch Tools Window Нер 
ы d a MA ER E TT HS SS Ga U mL 
Devices w #4- x (jj Ethernet abx gj Ethernet abx 
»$ Sort by ~ prade- Find 
A 25 & Ethernet Configuration | Status | Information | Ethernet Configuration | Status | Information | 
Configured Parameters Configured Parameters 
terface Name [ether лм Interface Name [ether Lic 
Network Name Imy Dec е Network Name _ Device 
C IP Address by DHCP (C ІР Address by DHCP 
| POU Increment Z2 (PF (€ IP Address by BOOTP C IP Address by BOOTP 
и Task Configuration (* fixed IP Address 位 fixed IP Address 
+ "& Embedded IO 
= аш IP Address [200 . 200 . 200 . 80 IP Address [200 . 200 . 200 . 10 
"à Ethernet Subnet Mask [255 . 255 . 255 . 0 Subnet Mask [255 . 255 . 255. 0 
% CANbus папа ct 
-D cq 4250) Gateway Address D. Ü ы» 8 <“ 8 Gateway Address о о 0 0 
Transfer Rate [Auto -] Transfer Rate | 
Ethernet Protocol [Ethernet 2 -| 
Iv Web Server active Iv web Server active 


РОШ Jncr resent Z1 (PF 
Task Configuration 





图 16-1 系统 中 控制 大 以 太 网 的 组 态 


设置 好 SoMachine 的 IP 地 址 并 下 载 后 ， 就 可 以 设置 计算 机 网 口 的 卫 地 址 ， 例 如 ， 设 置 





为 如 图 16-2 所 示 。 
确认 后 ， 我 们 就 可 以 在 控制 右 的 通信 设 定 栏目 下 ， 扫 描 到 连接 在 计算 机 上 的 控制 器 ， 如 
图 16-3 所 示 。 








然后 激活 通信 路 径 。 这 样 就 可 以 在 SoMachine 条 件 下 ， 通 过 以 太 网 连接 到 控制 部 ， 对 控制 天 
行 编程 、 组 态 、 程 序 下 载 。 也 可 以 把 计算 机 中 的 文件 传输 到 控制 大 里 ， 如 图 16-4 所 示 。 
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Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4) Propertie: ca x] 
ge m ——— à E 


You can get IP settings assigned automatically if your network supports 
this capability. Otherwise, you need to ask your network administrator 
for the appropriate IP settings. 


Ө Obtain an IP address automatically 
@ Use the following IP address: 





IP address: 200 .200 .200 . 10 





Subnet mask: 255 .255 .255 . O| 


Default gateway: 


Obtain DNS server address automatically 
(д) Use the following DNS server addresses: 
Preferred DNS server: 





Alternate DNS server: 


Validate settings upon exit 





图 16-2 计算 机 网 口 IP 地 址 的 设 定 





Zm) power_on_active "g MyController | | 


Communication Settings | Applications | Fies | Log | PLC settings | Services | 1/0 Mapping | Status | Information | 





Select the network path to the controller: 





[Gateway-1:0000. 5000.0001 v | 
= г Gateway-1 
= gh [vom] 


LMC058LF42S0 (0080F4400FO0C [0000.5000.0001] (active) 





Filter : 


[Target ID -Y | 


Sorting order : 


бе] 





[ Dontsave network path in project 
[V Secure online mode 








图 16-3 ”扫描 到 连接 在 计算 机 上 的 控制 硕 
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К m power_on_active 


Location: 


E- 
|. course 
L screenshot ftp2 


07 CNC.project 


(jj MyController Е] Ethernet - 


C:iworkplacelsolutionibooklsomadine ~ | J Ж <+ 


2 axis CNC without, v3.1.project 
| | cam2.cam 





509.74 КВ (521,9... 
526.70 КВ (539,3... 


97 bytes 








б} FUNCTION HM.do« 
G) FUNCTION HM 3d.doc 


156.73 KB (160,4... 
189.50 KB (194,0... 


Modified 


2013/3/4 17:23 
2013/3/5 12:07 
2013/3/4 16:11 


2013/4/26 16:21 
2013/4/26 17:22 


^ 





Runtime | Location: 


Communication Settings | Applications Fies |Log | PLC settings | Services | 1/0 Mapping | Status | Information | 
Host 


а! 


” | 国 





|. |] enc circle.nc 86 bytes 2010/4/14 9:32 

| [enc cirde3d.nc | 122 bytes 2013/4/26 17:10 

| | enc cirdee3di.nc 139 bytes 2013/4/26 15:48 = |] enc circle.nc 86 bytes 2013/4/25 15:32 
| | enc cirde3d2.nc 153 bytes 2013/4/27 16:57 |] zzi.nc 1.99 KB (2,042 b... 2013/4/25 15:32 
| | enc cirdleHM.nc 116 bytes 2010/4/14 9:32 |] enc circle3d.nc 122 bytes 2013/5/9 11:27 
|_| enc cirdeHM3d.nc 131 bytes 2013/4/26 17:09 

m) CNC 文 件 的 导 六 .docx 604.64 KB (619,1... 2013/3/26 9:49 aic | 

|_| example.nc 204 bytes 2013/2/4 13:53 


图 16-4 ЗРАК JI ds аА SC TE {Ей 


当然 这 种 文件 的 传输 是 通过 SoMachine 进行 的 。 在 实际 的 应 用 中 ， 有 些 客户 没有 安装 
SoMachine ， 也 想 通 过 以 太 网 访问 控制 项 ， 那 么 ， 以 下 的 一 些 方法 驶 可 以 满足 这 种 需求 。 





16.2 以 大 网 服务 FTP 文本 传输 协议 


FTP (File Transfer Protocol) 是 用 于 internet. 上 的 控制 文件 双 回 传输 的 协议 。 通 过 这 个 软 
件 标 准 可 以 在 PC 和 控制 器 之 间 传 输 文件 ， 而 无 需 安 装 SoMachine 软件 。 例 如 ，PC 同和 运动 控 
ЇЇ МАД G 代码 文件 、 凸 轮 曲线 文 件 等 。 在 用 计算 机 直接 连接 控制 器 时 ， 要 注意 的 是 
控制 硕 有 初始 的 用 户 名 和 密码 如 下 : 

M258, LMC058, XTBGC; LOGIN: 

IMC. LOGIN: USER Password: 

用 USB 线 进 入 网 页 ， 地 址 是 : 90. 0. 0. 1。 

以 太 网 的 设置 如 上 市 所 述 做 好 后 ， 就 可 以 登录 控制 带 了 。 自 先 连接 好 以 太 网 ， 打 开 浏 览 
йт, MA IP 地 址 。 需 要 注 苇 的 是 : 用 网 线 连 接 时 ， 有 些 计算 机 要 把 无 限 网 关 掉 ， 才 能 进入 
控制 器 网 页 。 打 开 网 页 后 ， 首 先 出 现 的 是 如 图 16-5 所 示 画 面 ， 要 求 输入 登录 密码 。 默 认 的 
密码 是 : USER, 

登录 后 ， 网 页 会 显示 控制 倚 名 称 和 外 观 。 在 网 页 左上 边 会 显示 控制 可 在 某 一 功能 下 的 操 
作 茉 单 。 例 如 ， 在 首页 下， 会 显示 首页 下 的 操作 项 : 语言 。 在 左下 边 是 目前 控制 带 的 信息 和 
状态 以 及 控制 面板 ， 可 以 操作 控制 咒 起 劲 和 停止 。 控 制 硕 网 页 首页 如 图 16-6 所 示 。 

在 首页 控制 希 名 称 下 ， 有 4 个 功能 项 ， 分 别 是 监视 (monitoring), 17 (Diagnostics) , 
维护 (Maintenance) 和 设置 (Setup) 。 在 监视 功能 下 ， 我 们 可 以 看 到 PLC 情况 ， 如 系列 号 、 
版 本 号 和 组 态 情况 。 控 制 带 信息 如 图 16-7 所 示 。 

除了 看 到 控制 带 信 息 ， 我 们 还 可 以 看 到 扩展 模板 的 信息 。 例 如 控制 右 本 体 带 有 的 0 点 
模块 。 预 览 扩展 模块 如 图 16-8 Bran. 

在 诊断 功能 下 ， 我 们 可 以 诊断 控制 顺 工 作 状 态 、 以 太 网 工作 状态 等 。 诊 断 功 能 下 的 控制 
器 状态 如 图 16-9 所 示 。 








USER 
USER 


USER 


Password: 
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hBi ip: 77197 168 100 Sn/ ee lopin him Windows Internet Explorer 
o +” [£ кт+р://192. 168. 100. 1/ site/setup/login.htn Бю хРи«=__ = eH 
; 文件 三 ) RED SEV WARA 工具 (IT) BID 
: KM ЕБ ok- M xeo- rAo-9-! Z ë Ü 3 




















£ http://192. 168. 100. L/site/setup/1log.. 














Password: 





+ 37.2К/5 


ХУ ,225k 








JU ФӘ) 13:08 





图 16-5 Ха) Ut 


M7Z58. = PLHG058 — Windows Internet Explorer 








E 


go - 2 http://192. 168. 100. 1/html/english/index.htm 
; 文件 人 E) RED SAV 收藏 天 (8) LAM 帮助 (H) 
: Ñ RB cd49-mumo-ze9-rAoOo-69-)94503 


авия | [| | 








(&]*r][x] [P == ler] 

















Schneider LMC058LF42S0 


@ Electric 
Documentation 


Home 


E La 5 
= E HH. 
T uW up sp sp чә a a eee < 















Web site version : 2.0.31.1 
Copyright € 1998 - 2011, Schneider Electric. All Rights Reserved. 





El info 
LMC058LF42S0 
LMC058LF42S0 
(90080F4400F0C 
Running (2) 
Run/Stop: - 
Logged аз USER t 18К/5 


А! ХУ . оак 





El Control 
Start 
Stop 























图 16-6 ир] DX ET nt 
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HZ258U DMCODB. — Windows Internet Explorer BEES 
oo + |£ http://192. 168. 100. 1/htnl/english/ index. htm miei] P gs р |-| 
文件 全 ) RED SEW 收藏 大 (&) IAW HB 
A- A- oe- лаф 安全 (5)> ro0-9-)9403 
авия — nxs-uc || 
Schneider LMC058LF42S0 


ФР Electric 



































Home Documentation 
Monitoring Maintenance 




















Controller Viewer 
eri Serial Number Configuration 
Ex ion Vi Serial Number 169129 Ethernet No emor 
pansion Viewer Product reference LMCOSSLF4250 Serial No emor 
IO Viewer ProductlD 0x217 Tus ES 
CAN 0 Emor 





Oscilloscope Version CAN 1 Emor 


Firmware 2.0.31.15 











Data parameters Boot 0.0.31.15 
Hardware 1 
Coprocessor 41 
El info 


LMCOSSLF42S0 
LMCOSSLF42S0 
@0080F4400F0C 
Running (2) 
Run/Stop: - 
Logged ss USER + 411К5 


All Ху + 175 


El Control 
Start 
Stop 

















QP 13:10 


图 16-7 Ы, 


M258. = 10058 — Windows Internet 











oo т i2 http://192. 168. 100. 1/html/english/ index. htm | I| | l! x| [Р 百度 e B 
ИЕ) ШЕ 6 (У) BARA) 工具 (T) 帮助 (EH) 
№ - o dh ДЕФ) - 安全 (3) ~ rAO-9- 1 GZ £ Ü 3 
| 
Scbneider LMC058LF42S0 
Ф Electric > чы бы. 4 us 
Home Documentation Logout URL 


Monitoring Expansion viewer |-- << = 1-4/254> >> >>| 














dy 608 |Æ M258 - LIC058 























































vm Е ТМ5501120Е (43228) Prodi ТМ550012ТЕ (43124) 
i puspa 12 DI 24 VDC, Sink, IEC 61131-2, Type 1 Denm 12 DO 24Vdc/0.5A 
Serial number Not relevant Serial number Not relevant 
IO Viewer Fimm sita RR Firmware version 800 
Р Восі version 800 Boot version 800 
Oscilloscope E 
Status Module communication active (100) Status Module communication active (100) 
Data parameters 
Expansion 3 Expansion 4 
ProductID Not present ProductlD Not present 
Serial number Not relevant Serial number Not relevant 
Firmware version 0 Firmware version 0 
Boot version 0 Boot version 0 
Status Inactive (0) Status Inactive (0) 

El into 

LMCOSSLF42S0 

LMC058LF42S0 

@0080F4400F0C 

Running (2) 

Run/Stop: - 

Logged as USER + 46К5 

All x + LKS 
E] Control 











图 16-8 ”预览 扩展 模块 


#16 基于 以 太 网 的 数据 交换 · 351 - 





С M25565 = ІМ0568 Vindos Internet Explorer 


go- £ http://192. 168. 100. 1/html/english/index. htm Bs ex! 月 百度 e xj 
文件 (F) RED SAM "uk (a) ТА( 8BG 
В- ЕБ с ж + mP 安全 5) rAQo-9-) Z: ü Ü 3 


^ ÉE Ур M258 - LMCO58 om] 
Schneider LMCOSBLF42S0 


Ф Electric 
Home Docurnenta 


m Diagnostics 
Diagnostic Controller diagnostic 
E. ч Reset Statistics 

Ethernet Identification 








< 















































m 








VendorlD 0x1018 Application status Running (2) 
Serial Vendor name Schneider Electric Boot project status Same boot project (65535) 
ProductlD 0x217 IO Status 1 Ok (FFFF) 
Product reference LMCOS8LF42S0 IO Status 2 Ok (FFFF) 
Serial Number 169129 Clock Battery Status Ok (FFFF) 
Node name LMCOS8LF42S0 (20080F4400F0C Application signature 1 BF2A48DB 


Application signature 2 434165Е0 
Application signature 3 5CO1FDAB 
Application signature 4 DOED88F4 
Last stop cause User (4) 
Last application error Real divison by zero exception (338) 


Version Can 0 fault 
System Fault 1 Can 1 faci 


Firmware 2.0.31.15 


Boot 0.0.31.15 System Fault 2 No error 
Hardware 1 Last stop time Tue, 11 Jun 2013 22:24:59 
Coprocessor 41 Last power-off time Sun, 26 Jan 2014 16:31:30 


Events counter 0 
Host : USB Host status Not connected (0) 
Prg Port : Terminal prg port status Not connected (0) 


r И c—————X 








06000000001 1110000 : File system free handle 185 
El info — Кенеш rco лонаи File system total bytes 127795200 (122 MB) 
LMC058LF42S0 TMS Bus configuration done File system free bytes 124829696 (119 MB) 
LMC058LF42S0 TM5 Bus is active and can be used 
@0080F4400F0C Sync error count 0 
Running (2) 
Run/Stop: - ASync eror count 0 
Logged as USER Break count 0 t 0.9K/s 
e Topology change count 0 d + 0.45 
El Control Cycle count 49696 
Start 
Stop 














ag gs 13:19 


图 16-9 ”诊断 功能 下 的 控制 器 状态 


在 设置 功能 下 ， 可 以 修改 登录 网 页 的 密码 ， 如 图 16-10 所 示 。 


H258 = LMC058 = Windows Internet Explorer 
go- [gg http://192. 168. 100. 1/htnl/english/ index. htm Balx] |P == |а[-] 

文件 人 E) ”编辑 人 E) ”查看 (Y) ”收藏 夫 (&) 工具 (T) ”帮助 (了 

A- t3 dh ” 页面 P)” #@(5)” LAQ-9- | G ü Ü 3 


























^ MESE — 12? M258 - LNCOSS [ | 
Schneider LMC058LF42S0 











QE lectric 
Home Documentation Logout URL 
Setup HTTP and FTP access rights 
Post Conf 





Ethernet IP 
configurations files 











Change password 





E into 
LMCOS8LF42S0 
LMCOS58LF42S0 
@0080F4400F0C 
Running (2) 
Run/Stop: - 
Logged as USER t OKS 


АП i d. oKj5 


El Control 
Start 
Stop 




















ЕТЕГІ 


图 16-10 设置 功能 下 修改 登录 密码 
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除了 直接 通过 以 大 网 访问 控制 紫 的 主页 外 ， 我 们 还 可 以 下 载 一 些 免 费 的 FTP 软件 来 向 
控制 副 内 传送 文件 。 例 如 ，FileZilla。 安 装 此 软件 并 打开 后 ， 如 图 16-11 所 示 。 


2а 15У ВЕ 

文件 (E) MED EEV HAD 服务 器 (3) PEM MAW 
а - те) anomna __ 
主机 (H): | 用 户 名 (U): 密码 QW): 


ES CO ~ 
BK 


= Ња 
* < С: (Preload) 


Р: 
Ж G: (Audio CD) 
H: 


文件 大 小 ”文件 类 型 
ibn 














图 16-11 打开 软件 界面 
在 主机 处 填 上 控制 带 的 IP 地址 、 用 户 名 (USER) 和 密码 (USER) ， 并 点 击 “ 人 快速 连 
接 ”。 连 通 后 ， 可 以 看 到 该 上 来 的 控制 融 软 件 路 径 ， 如 图 16-12 所 示 。 


ГИЗИН ИЕ БВ О УЛИ eit 
文件 (E) MED EWV HAD 服务 器 (3) 书签 (B) Mn 
a-(v[ je» e s ue e mu wn 
主机 (H): 192.168.100.1 | MPU): USER 密码 QW): **** 00): Свз) ] 
ВЕ: 227 Entering Passive Mode (192,168,100,1,192,0) 
4, LIST 


RE: 150 Opening BINARY mode data connection for ‘е Ist". 
ВЕ: 226 Transfer complete. 






状态 : 列 出 目录 成 功 
5 RÀ 
8 ГЛ: 
® < С: (Preload) 
® < D: 
® < E: 
= < F: 
а Єр с: (Audio CD) 
* s= Н: 
文件 名 / 文件 大 小 ”文件 类型 ЖЕЙ 
c E23 171-4 
<D жиа 2013-1-30... 0t 
<E жав xf 2013-5-9 ... drwxrw... 01 
<: жива 
6: (Audio CD) ср 54 
=н: "zb S 
6 个 目录 
服务 器 /本 地 文件 方向 ”远程 文件 大 小 ”优先 级 ”状态 





列队 的 文件 RRIA ишине 





# ша 队列 : T °° 


图 16-12 ”远程 站 点 情况 
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ЖЕЛИ Je ТЕ АЕ Hos ea e SIZE PES НУ ЖАА ЭСЕ, ХАТ Ca k S 91366 ril Pq BJ HI 
户 文 件 夹 内 ， 如 图 16-13 Brzn c 





-MTA 8$ Mo & € $$ *A 
主机 ({H): 192.168.100.1 RIPE) USER Sw) **** 


E: 227 Entering Passive Mode (192, 168,100, 1,192,3) 

Ф: LIST 
ВЕ: 150 Opening BINARY mode data connection for ‘file ist’, 
B: 226 Transfer complete. 
135: 列 出 目录 成 功 


本 地 站 点 : |F: WycuhanibockiSomachine ONC) 


жй 
2013-4-24... 
2013-12-28 2013-4-24... 
screenshot, ftp2 2013-12-28 2014-1-27... 
2307, СИС. project 521, 976 іле... 2013-3-4 17 2013-4-24... 
2 axis CHMC witho... 539, 338 ine... 2013-3-5 12 2013-11-1... 
29 can2. can 91 2013-3-4 16 2013-4-24... 
到 cnc circle.nc 86 2010-4-14 9 5 i 1 2013-4-25... 
т (ст 5 ' cnc_circle3d. nc 2014-1-27... 


2013-4-26 И | 图 zzl. 2,042 NC 文件 2013-4-25... 
ji 2 
选择 了 | 个 文件 。 大 小 总 共 : 122 FP 3 个 文件 和 8 个 目录 。 大 小 总 计 : 2,250 FY 


服务 器 /本 地 文件 方向 ”远程 文件 大 小 ”优先 级 T 





图 16-13 ”把 计算 机 内 的 G 代码 文件 发 送 到 控制 器 内 
16.3 SoMachine 协议 


在 一 个 系统 中 ， 我 们 有 时 会 连接 很 多 控制 器 ， 这 样 就 要 求 控制 大 之 间 能 够 资源 共享 。 在 

一 个 控制 袁 中 的 奋 干 变量 可 以 方便 地 为 另 一 个 控制 锅 所 用 。 在 施耐德 电气 系统 中 ， 我 们 设计 
了 一 个 SoMachine 协议 来 完成 这 个 功能 ， 它 的 结构 如 图 16-14 所 示 。 

在 组 成 这 个 共享 系统 中 ， 我 们 要 传输 的 数据 变量 必须 定义 为 全 局 变量 ， 同 时 要 遵循 如 下 








规定 : 
1) 定义 系统 中 的 发 送 者 /接收 者 ; 

2) 必须 定义 在 固定 的 变量 列表 中 

3) 这 些 列表 分 别 在 发 送 痢 和 接收 者 一 闯 ; 
4) 数据 采取 广播 的 方式 传送 ; 

5) 单 向 传输 数据 。 
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首先 ， 我 们 在 发 送 者 的 应 用 Application 栏目 下 添加 全 局 变量 列表 ， 并 且 命 名 发 送 者 名 
称 ， 如 图 16-15 所 示 。 





图 16-14 ”资源 共享 结构 








然后 ， 在 建立 好 的 发 送 者 全 局 变量 下 拉 沫 单 下 ， 选 择 网 络 变量 发 送 者 属性 ， 如 图 16-16 
所 示 。 

打开 网 络 变 量 发 送 者 属性 画面 ， 定 义 发 送 者 属性 ， 如 图 16-17 所 示 。 

选择 网 络 类 型 (Network type) 7j UDP, 

选择 同步 交换 数据 的 任务 : MAST。 

激活 传送 时 间 (Cyclietransmission) 并 定义 时 间 周 期 。 


M 
确认 后 ， 发 送 者 图 标 变 为 # эү. d 
定义 完 发 送 痢 ， 我 们 选 定 一 个 接收 者 ， 在 接收 者 的 应 用 栏目 下 添加 全 局 网 络 变量 列表 。 
如 图 16-18 所 示 ， 在 这 里 命名 接收 者 全 局 变量 列表 ， 选 择 同 步 周 期 任务 和 接收 哪 一 个 发 送 者 
的 信息 。 
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AL ж Ж k u; c" NT 
Add G obal Var 


M) Create anew global variable list 





图 16-15 ”添加 全 局 变量 


@ сл. 1мС058 | 
= (9 LMCOS8demo camOpen 了 < 1 VAR GLOBAL 
= (Jj MyController (LMC058LF42S0) 2 END VAR 
= 80 PLCLogic 
= ©) Application 
@ camı 


他 axisinterfaceType (STRUCT) 
°з camType (STRUCT) 
9$ endlessType (STRUCT) 
Library Manager 
trace test (PRG) 
pou, main (PRG) 
sys test (PRG) 
* Task Configuration X Delete 
а? Тгасе 
а? Тгасе_1 
Visualization Мапас 
9] HMI сат ЕТ] Add Object u 


| HMI nawar An 


图 16-16 选择 网 络 变量 发 送 者 属性 










* 
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Properties - СМ. LMCO58 [MyController: PLC Logic: Application] 


Network properties | Link To File | 


Network type: |o 了 | 
Task: [МА5Т -| 

List identifier: I | 

[v Pack variables 

[ Transmit checksum 

[ Acknowledgement 


М Cydictransmission Interval: [rs20ms 
[ Transmit оп change ^ Minimum gap: | #20ms 
[ Transmit on event Variable: | 





图 16-17 定义 发 送 者 属性 


š - - ^ 
Add Global Network Variable List x [>s] 


Sender: 


[cv. 1мсоѕ8 [MyController: PLC Logic: Application] -| 


Import from file: 











图 16-18 ”接收 者 全 局 变量 列表 
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确认 后 ， 接 收 者 网 络 全 局 变量 列表 如 图 16-19 所 示 。 
File Edit View Project Build Online Debug/Watch Tools Window Help 
iM dic с. & m X IM 5167€ te P L| o СТО © › alles Ede 


| @ Сл. 1мсоѕв | ~x г @ NL M258 | 




















Б T3 1МС0580ето camOpen - 1 VAR GLOBAL alz: 1 //This gobal variable list is received via the netyork. 
*- BE] MyController (LMC058LF42S) 2 z1:INT; z|  //Sender: GVL IMC058 [MyController: PLC Logic: Application] 
=-[Е) MyController. 1(TM258LF42DT) 3 ЕМ VAR & a|  //Protocoi: UDP 
= 8) PLC Logic Б i 
=-@) Application Ela s 
@ Library Manager a. € z1:INT; 
@ NvL_M258 - 7| END МАҢ 


[Ë] pou 1(PRG) 

ma Symbol configuration 
* Task Configuration 
专家 
TM5 
Ethernet 
PITAR 
CANO 


£73 
S-d 

` 
H-a 








图 16-19 ”接收 者 网 络 全 局 变量 列表 














接收 者 网 络 全 局 变量 列表 建立 好 后 ， 发 送 者 变量 列表 中 的 变量 自动 在 接收 者 变量 列表 中 
生成 。 

同样 ， 也 可 以 在 接收 者 设备 上 建立 一 个 发 送 者 ， 在 发 送 者 设备 上 建立 一 个 接收 者 ， 如 图 
16-20 所 示 。 








МСО58 ІМС Global Var.project* - SoMachine (PRERELEASE VERSION - NOT FOR RESALE!) 


Home Properties Configuration pm Commissioning 


Fie ЕЗ View Project Buid Onine  Debug/Watch Tools window Hep 
















4. ЭГЕ x ДА 25. – x Г, и ow - 7 - 

ЖӘЕ омота ^ x — j NVL_IMC [MyController: PLC Logic: Applicatio 4 > х 
k” ^$ Sort b; “2 z $? Find - 1 VAR GLOBAL - 1 //This gobal variable list is receiv a 
- m LMCOSB ІМС Global Var Zl1:INT /,/Sender: GVL LMC [MySoftMot10nPLC: 

=“ 3 MyController (ATV-IMC S Type) 3 END VAR 3 prensa : UDP 
= Ш) PLC Lo лв 
Z1:INT; 
END VAR 
Ж - 


4 |» «| | b 


Я —G^AUMC[MyCotr d ^ X @ ми LMC[MySoftMotionPLC: PLC Logic: Applcat 4 P X 


- 1 VAR GLOBAL = 1 //Ihis фора) variable list is receiv 4 
e Z2:INT: z //Sender: GVL_IMC [MyController: PLC 
3 END VAR 3 //Protocol: UDP 
~ VAR GLOBAL 
5 Z2:INT: 
6 END VAR 
w - 


图 16-20 在 2 个 设备 上 建立 发 送 /接收 者 
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通过 建立 这 种 网 络 结构 ， 我 们 就 可 以 实现 变量 共享 ， 而 且 所 有 类 型 的 变量 都 可 以 ， 包 括 
бе 


16.4 $% РКД 


TE E— Arn BJ н. ЖР, З 2848 AE АЕ 2 pe ПИ йу [B] Н) АЛЕН. 
周期 地 同步 刷新 交换 数据 ， 即 交换 数据 是 实时 进行 的 。 这 一 市 我 们 介绍 随机 进行 数据 交换 的 
方法 ， 即 基于 ModbusTCP 客户 (Client) /服务 全 (Server) 模式 的 数据 交换 。 

1. Client/Server 客户 /服务 器 模式 

Client 和 Server 常常 分 别处 在 相距 很 远 的 两 台 控制 器 上 ，Client 程序 的 任务 是 将 用 户 
的 要 求 提交 给 Server 程序 ， 再 将 Server 程序 返回 的 结果 以 特定 的 形式 显示 给 用 户 ; Server 
程序 的 任务 是 接收 客户 程序 提出 的 服务 请 求 ， 进 行 相 应 的 处 理 ， 再 将 结果 返回 给 客户 程 
Hs 

2. Client/Server 结构 

即 大 家 熟知 的 客户 机 和 服务 融 结 构 。 它 是 软件 系统 体系 结构 ， 通 过 它 可 以 充分 利用 两 端 
硬件 环境 的 优势 ， 将 任务 合理 分 配 到 Client Ў 1 Server 端 来 实现 ， 降 低 了 系统 的 通信 开销 。 
施耐德 电气 的 以 太 网 系统 ТСРЛР 基于 这 种 客户 机 /服务 硕 结 构 。 它 也 是 由 客户 端 问 服务 需 
发 出 请 求 ， 然 后 服务 器 执行 请 求 并 把 存储 带 内 的 数据 进行 交换 。S$oMachine slg BP uJ LA Z 
服务 项 ， 也 可 以 是 客户 机 。 而 内 置 以 太 网 口 的 控制 硕 作 服务 天 无 需 任 何 组 态 ， 而 控制 硕 的 内 
置 以 太 网 口 默认 的 通信 端口 为 “3 ”。 

组 态 时 ， 我 们 在 系统 中 选择 一 个 设备 作为 服务 器 ， 例 如 控制 右 IMC。 我 们 开始 服务 需 的 
组 态 。 

(1) IRZ AHA Server-Project 

在 服务 需 MyControllerl 端 ， 我 们 建立 一 个 全 局 变量 ， 并 且 建 立 一 个 程序 组 织 单元 РОО, 
然后 组 态 这 个 设备 的 以 太 网 地 址 。 服 务 器 的 组 态 如 图 16-21 所 示 。 

组 态 完 服务 硕 ， 我 们 开始 客户 机 的 组 态 。 

Modbus ТСР 客户 问 文 持 以 下 功能 块 : 

e ADDM ; 

e READ VAR; 

e SEND КЕСУ MSG ; 
e SINGLE. WRITE; 

e WhITE READ VAR; 
e WRITE VAR, 

注意 : IMC 只 应 答 ModBus 地 址 252, 

(2) 客户 机 组 态 Client-Project 

选 定 一 个 设备 作为 客户 机 ， 例 如 MyController。 在 客户 端 建立 一 个 程序 组 织 单 元 POU, 
利用 上 述 的 功能 块 ， 编 写 对 服务 需 的 谈 / 写 程序 。 客 户 端的 组 态 如 图 16-22 所 示 。 

在 客户 端的 程序 中 ， 我 们 用 ADDM 功能 块 定 义 服 务 硕 端的 地 址 “3 {200. 200. 200.2 | 
252’ 。 读 / 写 功能 块 的 ObjType 为 “0” 即 对 象 类 型 为 %MW。FirstObj 为 102， 即 从 % MW102 
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3. 以 太 网 组 态 


Ө 16 3 Modbus TCP.project - SoMachine (PRERELEASE VEI SION - NOT FOR RESALE!) 


Home Properties 

[Fie] Edt view Projet Buld Onine  Debug/Wakch Tools 
R 4 <. k b X M 55 8 ; 
— MEAE IA , опітойег1:Р4 ^ X — Ir] POU 1 ontroler1: PLC d P X @ Ethemed | 
[T *$sotby ~ 2f sort order ~ Ж А 1 PROGRAM РОО 1 a 

Find : Varl AT 50100 : WORD; 2 VIR Ethernet Configuration | Status | Information | 
u - Var2 AT sHV101 : WORD; з END VAR 

m 16.2 += Result AT 3MU102 : WORD 4 

+ (iJ MyController (LMCOS&LF4250) 





VAR 
= 8 MyController1 (ATV-IMC 5 Туре) = 


1 Result:»Varl«Var2: 


图 16-21 ”服务 大 的 组 态 


2 16 3Modbus ICP.project* - SoMachine (PRERELEASE VERSION - МОТ FOR RESALE!) 


Commissioning 


E So. «4 Ф. єз i I e с u ‚ а. 
Devices =. ax mg Request_ModbusTCP [MyController: PLC Logic: Application] 4 p x 国 Ethernet 
FROGRAM Request ModbusTCP a 

ADDM1: ADDH; Configured Parameters 

AD Table: ADDRESS; 

Ex ADDM: ВОФ.; 


interface Name lethero = 7 
ADDM Done: BOOL: Nur Mama Һу рекам 
C IP Address by DHCP 
С IP Address by BOOTP 
(* fixed IP Address 
IP Address [200 .200.200. 3 
Subnet Mask. [255 . 288 . 2988 . 0 
Gateway Address [o > БЖ , F 


[Y "$Sotby ~ $} Sort order ~ 1 


= (fj MyControllert (АТУ-ІМС S Туре 
= 80) PLC Loge 





图 16-22 客户 端的 组 态 





开始 读 取 。 编 写 好 程序 ， 再 把 客户 端 设 备 的 以 太 网 地 址 配置 好 ， 这 样 就 可 以 从 客户 端 向 服务 
人 发 送 数 据 交换 请 求 了 。 有 关 功 能 块 的 说 明 也 可 参见 在 线 帮 助 。 
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16.5 连接 无 处 不 在 


当今 移动 互联 网 的 迅猛 发 展 ， 像 打开 了 无 限 连 接 的 潘多拉 盒子 ， 使 人 们 的 连通 、 交 流 更 
加 便利 。 也 颠覆 了 传统 的 行为 模式 。 这 种 潮流 也 带动 了 自动 控制 的 发 展 ， 使 信息 的 获得 更 加 
彰 助 公共 资源 ， 使 人 们 在 监控 设备 、 调 试 设备 上 不 再 受到 地 域 、 空 间 、 时 间 、 连 线 的 限制 。 
使 对 设备 的 连接 无 处 不 在 。 

施耐德 电气 跟 上 了 这 种 淹 
流 ， 积 极 啊 应 用 户 对 移动 互联 越 
来 越 多 的 要 求 ， 推 出 了 基于 公共 
资源 的 移动 终端 (智能 手机 、 
iPad) 来 监视 、 调 试 设 备 的 技术 。 
使 得 用 户 对 设备 的 监视 、 调 试 、 
操作 不 再 需要 计算 机 和 电线。 他 
们 操作 设备 可 以 在 任何 地 点 ， 任 
何 时 间 进 行 。 移 动 操控 设备 如 图 
16-23 所 示 。 

如 图 16-24 所 示 ， 通 过 移动 
终端 ， 我 们 可 以 访问 控制 器 的 网 页 。 通 过 SoMachine 编辑 的 网 页 ， 我 们 就 可 以 操控 机 器 设备 
的 运行 了 。 


5 























图 16-23 移动 操控 设备 
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我 们 首先 采用 SoMachine 来 编辑 可 视界 面 作为 网 页 。 可 视界 面 的 编辑 ， 我 们 在 第 9 章 已 
经 做 了 说 明 。 编 辑 好 的 界面 如 图 16-25 所 示 。 

与 以 往 不 同 的 是 ， 我 们 在 可 视界 面 管理 带 下 要 建立 一 个 网 页 可 视界 面 。 把 要 显示 在 网 页 
上 的 可 视界 面 名 称 填 上 ， 并 且 命 名 一 个 网 页 文件 名 ， 如 图 16-26 所 示 。 

在 可 视界 面 管理 秀 里 ， 你 可 以 选择 哪个 界面 可 以 显示 在 网 页 里 ， 如 网 16-27 所 示 。 

设 定 好 这 些 后 ,我 们 就 可 以 定义 控制 IP 地 址 了 ， 如 图 16-28 所 示 。 同 时 在 IP 地 址 下 
边 的 安全 参数 设置 区 ， 激 活 网 页 服务 天 。 

然后 ， 我 们 把 编 详 成 功 的 这 些 地 址 、 界 面 及 组 态 下 载 到 控制 项 。 把 便 件 结构 搭 好 ， 无 线 
互联 如 图 16-29 所 示 。 
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| "| visualization 2 x 


= Pl WebViu | 
5-0 Application (MyController) | 
M Library Manager | 
ар VisualizationManager 
Visualization 
7-423 Global 
448) GlobalTextList 
| in Library Manager 
-B Project Information 
02 Project Settings 


Visualization 2 


7 © Application (rtyController) | 
i (ín Library Manager 
= €] visualizationManager — | oo | 


E Visualization 
| — KP] visualization. 2 
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— Project settings 








图 16-26 建立 可 视 网 页 和 网 页 文件 名 
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Visualization 
Visualization. 2 


(0 E] visualization 2 

= E Global 
-EJ GlobalTextList 
g i Library Manager 
-B Project Information 
e Project Settings 











Ласһіпе Logic Builder (PRERELEASE VERSION - NOT FOR RESALE!) - V 


S- d MyController (TM241CEC24T) 

—@ DI (Digital Inputs) 

е: DQ (Digital Outputs) 

-iM Counters (Counters) 
=; Pulse Generators (Pulse Generators) 
— [gj Cartridge 1 (Cartridge) 
- 6 IO. Bus (IO bus - TM3) 

COM Bus (COM bus) 


SoMachine . Network Manager (50M4 


в. © Serial Line. 2 (Serial line) 
| 


| 
| 88 Modbus, Manager (Modbus Manager | 
— (fj CAN. (CANopen bus) | 





图 16-28 ”编辑 控制 大 IP 地 址 
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图 1629 ”无 线 互 联 


通过 任何 移动 终端 的 浏览 融 访 问 网 页 [IP 地 址 ] :8080/ | html 文件 名 ] . htm 
例如 ， 我 们 示例 中 组 态 好 的 : 10. 201. 240. 222:8080/webvisu. htm, 


第 17 章 高 速 计数 器 











在 对 机 各 的 自动 控制 应 用 中 ， 对 高 速 计 数 的 需求 是 大 量 存在 的 ， 而 且 由 于 控制 的 日 益 复 
杂 又 繁衍 出 各 种 各 样 的 计数 要 求 。 因 此 各 个 自动 控制 三 商都 在 自己 的 PLC 中 集成 了 强大 的 
高 速 计数 功能 ， 使 计数 的 频率 不 断 增高 ， 功 能 不 断 加 强 。SoMachine 控制 硕 系 列 也 是 这 样 。 
M238 逻辑 控制 锅 的 计数 频率 达到 100kHz，M258 逻辑 控制 融和 LMCOSS 运动 控制 硕 更 是 达 
到 200kHz。 这 使 得 控制 带 在 控制 各 种 机 带 时 更 加 得 心 应 手 。 


17.1 И АТТ 


ТЕ SoMachine 平台 的 所 有 的 M238/M258/LMCO58 PLC 都 包含 高 速 计 数 输 入 ， 如 图 17-1 
所 示 。 这 些 可 以 被 组 态 为 高 速 计数 的 脉冲 来 目 : ВЕ. Ана, ЕК. 

ЮЖ йт (High Speed Counter, HSC) 是 独立 的 扫描 时 间 ， 因 此 它 的 速度 不 受 CPU 
扫描 时 间 的 影响 。 











图 17-1 PLC 的 高 速 计数 输入 


在 控制 带 中 的 高 速 计数 通常 可 以 组 态 为 两 种 类 型 
简化 (simple) : 占用 很 少 的 输入 点 ,功能 有 限 ; 
主要 (main): 更 加 复杂 的 应 用 ,占用 更 多 输入 点 。 
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[ЕЛ 8 yB t ИЙ Л лд. 功能 有 限 。 

e 当 到 达 设 定 值 后 ， 动 作 执 行 。 

e 动作 执行 完毕 取决 于 主任 务 或 快速 任务 的 程序 〈 不 是 事件 任务 ) 。 

e 2 个 人 简单 的 计数 模式 : 

e 一 次 性 (One-shot) : 上 升 / 下 降 计 数 置 位 预 设 定 值 ， 然 后 等 待 syne 信号 来 再 次 启动 。 

e 模 数 回路 (Modulo-loop) : 上 升 / 下 降 计数 直到 达到 设 定 值 。 下 一 个 脉冲 ， 复 位 计数 天 
并 且 局 动 计数 。 

选择 简要 计数 如 图 17-2 所 示 。 








[0] Smole бе ' dj MSC 


нѕсо | нзс1 |нзс2|нзсз Hsc4 |нзс | Hsce | usc 7 | 


类 型 








$ SH Enumeration of BYTE +2828 
ç em 
$ 模式 Enumeration of BYTE 计数 醒 式 
e Bags DINT (0...2147483647) 1E EBUGOORRO EEUU s 
7 
$ BITMAA 
4 
$ amen Enumeration of BYTE 0.004 0.004 毫秒 bud 1-[ TAAS Раа 
+ 


图 17-2 ”选择 简要 计数 





主要 计数 -更 加 复杂 的 应 用 , 更 多 地 占用 输入 点 。 
e 可 以 触发 2 个 映射 输出 ， 输 出 点 动作 基于 靖 值 的 组 态 。 
e 映射 输出 一 标准 输出 。 
e 5 个 复杂 的 计数 模式 : 一 次 性 ( One-shot)、 模 数 回 路 ( Modulo-loop) 、 目 由 -大 型 
(Free-large) 、 事 件 (Event) 和 频率 计 (Frequency meter) 
选择 主要 计数 如 图 17-3 所 示 。 
在 组 态 计数 带 时 ， 我 们 把 每 个 输入 都 称 为 一 个 通道 。 
不 同 的 计数 天 类 型 采用 不 同 的 通道 数量 : 
e 简要 计数 右 使 用 一 路 通道 。 
e i XV usn BEA H S4 IBI. 
e 必须 使 用 10 2X 14 Ao 
高 速 计数 硕 通 道 组 态 ， 我 们 可 以 : 
e 把 多 达 8 ЈНА “ИИ т”; 
e 把 其 中 4 个 通 庆 组 态 为 向 化 计数 融 把 1 个 通道 组 态 为 “主要 计数 瘟 ”; 
e 把 2 个 通道 组 态 为 “主要 计数 需 ”。 
计数 通道 的 组 态 资 源 如 图 17-4. 所 示 。 
组 态 通 道 为 向 化 计数 硕 时 ， 用 的 通道 只 有 1 个 ， 即 输入 点 功 ， 如 图 17-5 所 示 。 
组 态 为 主要 计数 器 时 ， 用 到 的 通道 很 多 。 这 时 用 到 哪个 通道 就 可 以 激活 哪个 通道 。 如 图 
17-16 所 示 ， 我 们 激活 了 很 多 通道 。 
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Hsco | нзс1 | hscz|hsc3 Hsc4 |hsc5|hsc6|nsc7| 


Am 



































анс 
= Ф HCO4 
e 5H Enumeration of BYTE wE * t 计数 器 党 型 
= $ $R 
+ Ux Enumeration of BYTE 一 次 性 计数 模式 
e aA омт(0...2147483647) 2147483647 1811321565 OUS A 
e 
= 9 HTHAA 
* 
o amen Enumeration of BYTE 0.004 毫秒 Xr TAAIE 
* 
= 9 辅助 输入 
Ф зҮн Enumeration of BYTE uH unm 局 用 SYNC 输入 
? 
? 
Ф ЕМ Enumeration of BYTE 禁用 uim 局 用 ENARE 输入 
+ 
Ф САР Enumeration of BYTE 禁用 =H 启用 捕获 输入 
* 
? 
9 Wü 
$ Amo Enumeration of BYTE 禁用 禁用 Кш 
. 
图 17-3 选择 主要 计数 
HSG 1 Main HSC HSG 4 Simple HSC 
Channel + 4 Simple HSC Channel + 1 Main HSC 
É E 
= =; 
£g 2 
= [a] z IB 
= 10 5 to 
5 | иэ š | 113 
E Li 
E Z 
ED слу 


图 174 计数 通道 的 组 态 资 
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图 17-5 输入 点 摘要 





Hsco|Hsci|Hsc2|Hsca Hsc4 |hscs|Hsce | Hsc? | 


ЖЕ: |hsco4 





ф 类 型 Enumeration of BYTE 
=-ф SA 
$ 模式 Enumeration of BYTE 
~ Фф muB DINT (0...2147483647) 
I = 
m Ф 时 钟 输 六 
i re 
d$ AXES Enumeration of BYTE 
Es 
= @ 辅助 输入 
5YNC Enumeration of BYTE 
| $ SYNC 过 滤器 。” Enumeration of BYTE 
—d4 SYNC 沿 Enumeration of BYTE 
i pọ EN Enumeration of BYTE 
i кф EN 过 滤器 Enumeration of BYTE 
Í i$ CAP Enumeration of BYTE 
— $ САР 过 滤器 Enumeration of BYTE 
-$ САР Enumeration of BYTE 
=-Ф Е 
o ВАО Enumeration of BYTE 
— @ ЕАО DINT (0...2147483647) 
— $ BB 0 10 Enumeration of BYTE 
d$ ВНА 1 Enumeration of BYTE 
— 9 ВНА 11а DINT (0...2147483647) 
— $ ЕНА 1 29+ Enumeration of BYTE 
-ф Е 2 Enumeration of BYTE 
Ф E 2 (Ë DINT (0...2147483647) 
— $ BB 2 事件。 Enumeration of BYTE 
-o ВАЗ Enumeration of BYTE 
WRAHA 1 <= (Ë < ВНА 2 2， 则 设置 反射 输出 0 
Modifiable by programming 多 = 是 外 = 没有 


主要 


= 
2147483647 


0.004 


BH 
500000000 
x 

BH 
1000000000 
无 

禁用 


一 次 性 
2147483647 


0.004 毫秒 


禁用 
500000000 
无 

禁用 
1000000000 
无 

禁用 


E 


计数 器 类 型 


计数 模式 
根据 计数 模式 的 预 设 值 或 模 数 值 


过 滤 值 减少 了 输入 计数 上 的 跳动 影响 


启用 SYNC 输入 

过 滤 值 减少 了 同步 输入 上 的 跳动 影响 
SYNC 以 号 检测 ( 如 果 未 禁用 SYNC 输入 】 
启用 ENABLE 输入 

过 滤 值 减少 了 和 启用 输入 上 的 跳动 影响 

启用 捕获 输入 

过 滤 值 减少 了 捕获 输入 上 的 跳动 影响 

CAP {ж 545111 C 如 果 未 禁用 CAP 输入 ) 


Hiis 
HB o (B 

TREDREZ НӘШР 

наа 

HHA 1 а 

ERNE EZI ANRE 

闭 值 激活 

ЙН 2 (B 

TREDREZ НЕШЕ 

наа a 





图 17-6 在 主要 计数 模式 下 启用 多 个 通道 
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点 击 ТО 摘要 ， 我 们 可 以 看 到 被 激活 的 通道 占用 的 输入 点 ， 如 图 17-7 所 示 。 


Freq. беп. Ü 


HSC 4 - 反射 输出 0 





图 17-7 主要 计数 模式 下 占用 的 10 点 
这 些 被 占用 的 输入 点 ,诸如 EN, SYNC, CAP 等 的 作用 ， 我 们 会 在 下 市 来 说 明 。 
17.2 计数 模式 


讨论 计数 模式 前 ， 先 让 我 们 认识 一 些 计数 概念 。 

e A 单 路 脉冲 。 

。 只 有 一 路 脉冲 A 用 于 计数 ， 如 图 17-8 所 示 。 

e A 通道 来 脉冲 ， 计 数 上 升 ，B 通道 来 脉冲 ， 计 数 下 


Ш rc eS e] 
his 
e 脉冲 输入 A 通道 一 计数 上 升 。 


e 脉冲 输入 B 通道 一 计数 下 降 。 图 17-8 单 路 脉冲 
e A 脉冲 ，B 计数 方向 ， 如 图 17-10 所 示 。 


таги NES 
B | | | | | 


P = === 


图 17-9 ” 双 路 脉冲 计数 图 17-10 一 路 脉冲 计数 ， 一 路 控制 计数 方 癌 


e 脉冲 输入 A 通道 一 计数 。 
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B 通道 低 电 平 或 高 电 平 一 控制 计数 上 升 或 下 降 。 

e 倍 频 模 式 文 持 1 倍 、2 倍 、4 售 频 ， 如 图 17-11 所 示 。 

e XI-CHA 进入 脉冲 ， 上 升 沿 计数 。CHB = 计数 升 / 降 (1 倍 频 ) 。 

e X2- CHA 进入 的 脉冲 ， 上 升 下 降 沿 都 计数 。CHB = iP; m] (2 倍 频 ) 。 

e X4- 进 入 CHA 和 CHB 的 脉冲 上 升 党 和 下 降 沿 都 计数 (4 倍 频 ) 。 
cHA K Lo СНА X X  . CHAT UK co cues 
ende c aa rct сив Ж . X . 

бойт j —- 0 | ШУ eon ЙГ H H 


x1 x2 х4 
图 17-11 НЭ 
有 了 这 些 概 念 后 ， 我 们 来 看 一 下 计数 模式 的 定义 ， 如 图 17-12 所 示 。 


随 着 每 一 次 脉冲 凡人 多 入 ， 计 数 襄 计数 值 递 减 。 
计数 的 最 大 范围 为 31 位 


随 着 每 一 ;多 脉 中 A 傅 入 ， 计 数 器 计数 值 递 增 。 
T3 —, ABE RB, ТЇ ТӨШ» 

当 达 到 设 定 值 模 数 后 ， 计 数值 自 动 回 零 ， 重 
新 并 始 计数 。 模 数 最 大 范围 31 位 


计数 器 动作 类 似 标 准 上 升 T БАТ ев, Л 


许 负 和 值 。 计 数 范 围 31 位 加 一 个 符号 位 


计数 器 模式 


计数 颖 允许 在 给 定居 央 内 记录 事件 个 数 。 每 
个 周期 结束 ， 计 数 器 刷新 |。 


ВЕЕ Е. ROVER ИЛЕ. 
Hz 





图 17-12 计数 模式 的 定义 


下 面 就 来 详细 阐述 一 下 各 个 计数 模式 的 工作 过 程 

一 次 性 计数 模式 的 应 用 如 图 17-13 所 示 。 

图 中 Preset Value 为 预 设 值 ，Counter Run 为 计数 器 工作 。 

步骤 1: IN. SYNC. 上 升 沿 触发 把 预 设 值 调 人 计数 器 。 

步骤 2: IN_A 口 每 进入 一 个 脉冲 ， 计 数 兹 当前 值 递 减 1， 一 直到 计数 带 计 数值 递减 为 
0", ТЖ IE LL TE, 

步骤 3: 计数 絮 等 待 IN_SYNC 信号 的 上 升 沿 以 便 开 始 新 的 计数 。 在 这 期 间 , 即 使 IN. A 

口 有 脉冲 进入 ， 计 数 需 也 不 工作 。 

步骤 4: 如 果 EN Sync 没有 启用 ,IN_SYNC 也 不 会 起 作用 。EN_Syne 并 不 是 一 个 信号 ， 

是 在 计数 硕 组 态 时 激活 IN_ SYNC 的 。 
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IN A 


IN SYNC Ф © EI 
EN Sync | [у ГА \ 
IN EN L | \ \ EE 
EN Enable 
o 
= 
Presed Value es 
= 
O 
Ë 
3 
Q 
5 
S 
© 
0 











Counter Run 


图 17-13 一 次 性 计数 模式 的 应 用 


步骤 5: 在 计数 各 组 态 时 ， 启 用 EN_Enable, 则 激活 信号 INEN, INEN XREF, FIE 
计数 姻 计 数 ， 并 保持 最 后 的 计数 值 ， 为 高 电 平 后 ， 则 继续 计数 。 
模 数 回路 计数 模式 的 应 用 如 图 17-14 所 示 。 
The figures shows the A = Up,B = Down mode: 


NA BH 


INB 


Sync Condition 


\ \ 
Enable Condition SE MISES xu nr SEXUS 


Module Value 
x3 
x2 


xl 








Counter Current Value 











E @ 
图 17-14” 模 数 回路 计数 模式 的 应 用 


图 中 ，IN_A 脉冲 进 ， 计 数值 上 升 ，IN_ B 脉冲 进 ， 计 数值 下 降 。 

步 又 1: SYNC 信号 上 升 沿 触 发 计数 器 值 回 零 。 

步 又 2: 计数 使 能 后 ， 脉 冲 由 IN A 进入 ， 计 数值 增加 ， 到 达 模 数 后 ， 自 动 清 零 并 重新 
递增 计数 。 
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Ж 3: Та, СЕА) SYNC fri n] fte TT Cs IRL e 

ZEN 4: SYNC 触发 回 零 ，IN_A 有 脉冲 进入 ， 则 计数 天 继续 递增 计数 ， 直 到 没有 脉冲 进 
А, 

Ж 5: 脉冲 从 IN B 进入 ,计数 各 计数 值 递 减 。 

ZERO: 脉冲 从 IN B 进入 ， 计 数 豆 计数 值 递 减 到 零 后 ， 上 自动 回归 到 模 数 值 并 继续 递减 。 

ZR: 计数 天 使 能 信号 消失 ， 计 数 停止。 

步 又 8: 使 能 信号 没有 时 ， 启 动 SYNC 信号 可 使 计数 融 清 零 。 

步 又 9: 脉冲 从 IN B 进入 ， 加 入 使 能 信号 后 ， 计 数值 回 到 模 数 并 递减 计数 。 

自由 大 型 计数 模式 及 计数 值 捕 换 如 图 17-15 所 示 。 


Timing diagram fortheA=Up.B=Downmode: 








IN A input (pulse) 





IN B input (pulse) 


Preset Condition 








| 
Enable Condition 





IN CAP input 


Counter Value 4 








Preset Value 上 一 一 
0 











x= 


Capture Value 
图 17-15 ”自由 大 型 计数 模式 及 计数 值 捕捉 











图 中 IN. CAP 是 捕捉 信号 的 输入 。Capture Value 是 捕捉 到 的 计数 值 。 

ZR: 预 置信 号 上 升 沿 触 发 计数 占 值 回 到 预 置 值 。 

步骤 2: 计数 右 使 能 后 ， 脉 冲 由 IN A 进入 ， 计 数值 增加 。 

步骤 3: 计数 值 到 达 X2 时 ， 预 置信 号 进入 把 计数 值 清 回 到 预 置 值 并 重新 递增 ，IN_A 没 
有 脉冲 进入 ， 计 数值 停止 更 新 。 

4: IN_B 有 脉冲 进入 ， 则 计数 带 继 续 递 增 计数 。 

步骤 5: 当 计 数 硕 使 能 信号 消失 ， 计 数 停止。 

步骤 6: 捕捉 信号 进入 ， 把 当前 计数 天 计数 值 捕捉 进 捕 换 值 寄存 融 。 

FIRT: 预 置信 号 上 升 沿 触发 计数 需 值 回 到 预 置 值 。 

步骤 8: 计数 需 使 能 后 ， 脉 冲 由 IN_B 进入 ， 计 数值 递减 ， 可 以 到 负 值 。 

事件 计数 模式 的 应 用 ， 如 图 17-16 所 示 。 
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| 

| 

IN SYNG 一 一 一 一 
| 

ЕМ_бупс | | 

Ф n @ | 


Time — | ЕЕ 5501 MES 


Ó À 


User defined | © User defined | 
Time base | Time base | 











CounterCurrent Value 
图 17-16 事件 计数 模式 的 应 用 





图 中 Counter Current Value 为 计数 器 当前 计数 值 。 

从 图 中 ,我们 可 以 看 到 ， 事 件 计数 器 就 是 用 户 定义 好 一 个 周期 ， 同 步 信号 IN. SYNC 的 
进入 开启 了 这 个 周期 的 事件 计数 ， 周 期 结束 ， 计 数值 更 新 。 

频率 计 模 式 的 应 用 ， 用 于 测量 进入 IN_A 的 脉冲 频率 。 也 就 是 记录 每 秒 进入 IN. A H Z 
少 个 脉冲 。 最 高 的 频率 不 能 超过 100kHz。 











17.3 组 态 





我 们 了 解 了 各 种 计数 应 用 模式 和 计数 需 的 类 型 后 ， 就 可 以 根据 不 同 的 人 硬件 平台 进行 组 态 
了 了。 首先 要 选择 的 是 计数 郑 类 型 。 计 数 带 允许 的 组 态 类 型 有 两 种 : 简化/ 主要。 在 这 两 种 类 
型 下 ， 可 以 组 态 的 计数 模式 如 图 17-17 所 示 。 根 据 这 张 图 ， 我 们 可 以 进行 组 态 来 达到 用 户 需 











输入 模式 


计数 类 型 ， 计 数 模式 


IN _ A= 脉冲 


简化 /主要 





简化 /主要 


事件 计数 主要 
m 


图 17-17 АСАУ 25 





计数 器 模式 











5173 高 速 计数 器 373 · 





首先 ， 在 硬件 平台 上 的 HSC 上 组 态 ， 例 如 在 控制 器 M238 。 
首先 在 设备 树 下 找到 HSC， 并 打开 HSC 组 态 














(1) ， 如 图 17-18 所 示 。 T | v$ Sortby ~ $} Sort order ~ | іг 

然后 选择 通道 ， 定 义 计 数 器 类 型 (2) ШЕ = 8) modue 10PTO 
17-19 所 示 = [m MyPLC (TM238LFDC24DT) 

i ER. + 8) PLC Logic 

定义 好 类 型 ， 我 们 就 可 以 进行 计数 器 模式 和 = '"& Embedded Functions 
参数 组 态 ， 如 图 17-20 所 示 。 Ж IO (IO) 

如 果 计 数 器 类 型 选择 了 主要 ， 则 可 以 有 更 多 л жама 
计数 模式 组 态 。 同 时 占用 的 通道 也 多 了 。 这 样 可 i 
用 HIPS TIRAK T 图 17-18 FTA E ETT Its 

7 8—8 MyPLC: Embedded Functions] | 


| HSC 1 Configuration | HSC 2 Configuration | HSC 3 Се 





HSC 0 Configuration 








| Type 
-- 9 H5C00 2 
Ф Type Enumeration of BYTE Not used v 
$ Not used | 
Ф Simple 
* 
= € Filter 
Ф 
图 17-19 2080819, ¿É САРА 
п HSC [MyPLC: Embedded Functions] 
输入 变量 名 
默认 命名 HSC00 


(第 一 个 0 表示 是 控制 器 内 置 ， 
第 二 个 数 表 示 通 道 ) 





选择 计算 模式 “One 





shot"—J1X lE 
camm _ Бл РЕ (299) 一 一。 对 进入 口 A 脉 证 的 滤波 
(为 了 保证 脉冲 的 稳定 ) 
+ 
Ф 
Ф 
Ф 
Ф 
Ф 
+, 
= Ф Preset/Modulo | 
(9 PresetiModulo DINT(-2147483648..214... [ 2147483647 z 计数 器 的 预 置 值 


图 17-20 简单 类 型 下 组 态 计数 模式 
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17.4 简单 和 复杂 计数 的 功能 块 


便 件 组 态 完 毕 ， 相 应 的 操控 就 可 以 采用 计数 功能 块 来 实现 计数 融 功 能 。 功 能 块根 据 计 数 
KRENN MEMEZ, 








HSC 简化 -简单 脉冲 计数 器 ， 功 能 块 如 图 17-21 — 
所 示 。 功 能 块 的 命名 是 在 组 态 HSC 通道 时 定义 好 HSCSimple 





的 。 因 此 ， 这 个 功能 块 不 能 随意 命名 。 先 写 出 字 头 
HSC， 后 跟 一 个 点 “. ” 则 组 态 好 的 计数 融 名 就 会 
出 现 。 如 末 没 组 态 ， 则 名 季 就 不 会 出 现 。 





输入 描述 

1) ЕНЕ Ж {йй 

2) 预 置 和 启动 计数 。 图 1721 HSC 简化 类 型 功能 块 
3) 上 升 沿 复位 模 数 到 位 标志 。 

输出 描述 


1) 定义 连接 这 个 块 的 高 速 计数 絮 名 称 ， 以 便 其 他 功能 块 调用 ， 比 如 这 个 计数 右 的 参数 
BEES. 

2) Yes A НЇН. 

3) 计数 三 运行 。 

4) FFRAE 9. 

5) 错误 状态 。 

6) 计数 顺 达 到 模 数 值 变 高 。 

这 个 功能 块 定义 了 一 个 和 硬件 关联 的 HSC， 在 程序 中 就 可 以 使 用 了 。 但 要 读 出 和 写 和 人 
计数 硕 的 相关 参数 时 ， 就 需要 读 写 功能 块 了 。 

HSCCetParam- 读 高 速 计 数 器 参数 ， 如 图 17-22 
所 示 。 这 个 功能 块 是 可 以 随意 命名 的 。 修 改 哪个 
计数 各 就 是 由 简化 或 主要 计数 右 输 出 HSC_REF 连 
接 的 计数 硕 名 称 决定 。 

功能 块 输入 定义 

1) 定义 连接 的 高 速 计 数 关 名 。 

2) 上 升 沿 执 行 功能 块 。 











Inst_G ParamHSC00 


"aram 
HSC REF. IN HSC REF. OUT 













3) 要 读 出 的 参数 类 型 ( 预 置 值 、 模 数 、…)， 图 17-222 读 计数 器 参数 
这 是 一 个 结构 变量 。 可 以 查找 在 线 帮 助 。 
输出 定义 





1) 定义 局 速 计数 全 名 称 。 
2) 读 出 的 参数 。 

3) 参数 有 效 。 

4) 运行 中 。 

5) 错误 状态 。 
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6) 错误 代码 。 

同样 ,我们 也 可 以 对 计数 器 参数 进行 写 入 。 在 这 里 要 写 入 的 参数 变 为 输入 值 ， 如 图 17- 
23 所 示 。 

HSC 主要 一 复杂 计数 功能 块 ， 它 有 更 多 的 输 inst Wparameter 
入 和 输出 ， 如 图 17-24 所 示 。 HSCSETPARAM 

例如 在 主要 计数 咽 类 型 下 ,我 们 选择 一 次 
性 ， 如 图 17-25 所 示 。 

One-shot Main (一 次 性 ”主要 ) - 用 于 比较 
复杂 应 用 ,占用 多 个 输入 。 

e 输入 /输出 在 系统 中 的 配置 ， 如 图 17-26 所 
不 。 图 1723” 写 计数 器 参数 

e SYNC (12) 同步 计数 右 的 信号; 

e Reflex0 КеПехІ -输出 Q4/Q5 由 系统 自动 配置 给 反射 输出 一 因此 ， 这 个 输出 点 不 要 在 
程序 中 占用 。 











图 1724 主要 计数 类 型 








_Parameter | Type value | 
= [5g HSC 
=- 4 HSCOO 
Ф Туре Enumeration of BYTE Main 
—- $9 Parameters 
Ф Моде Enumeration of BYTE One-shot 
Ф Preset/Modulo DINT (0...2147483647) 50000 
Ф 


K| 17-25 ЖЕ 


+ = AAR- BE, DS ВН RI ИД 2 ih, АЛИ 17-27 所 示 。 
сх ВИН RT EA ri Б У ns ОЧ h du a. o 

ВИА Е, Ж; 

e 在 计数 范围 内 触发 事件 (1) (РОО 里 执行 ) ; 
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` `. TII 
z Pu 
Д m 


HSC 0-АЗ Ж 


HSC 0 - SYNC 


HSC 4 HSC 0 - 8330 0 








图 17-26 О 的 配置 
e 控制 反射 输出 ; 
e 每 个 计数 需 最 多 有 4 BE. 
= $ Thresholds 
$ Threshold 0 Enumeration of BYTE Enabled «——— 
$ Threshold O Value DINT (0...2147483647) 10000 + 
1 $ Threshold 0 Event Enumeration of BYTE No 
$ Threshold 1 Enumeration of BYTE Enabled —— 
$ Threshold 1 Value DINT (0...2147483647) 40000  4——— 
4$ Threshold 1 Event Enumeration of BYTE No 
$ Threshold 2 Enumeration of BYTE Disabled 
* 
图 17-27 wE BEWE 
Е-Е 


i BB. ИТА А РДЕ Ба Я i 0284, Anl 17-28 所 示 。 
ө 反射 输出 - 可 定义 3 种 组 态 方式 : 

ө ТЇН «BHO; 

e ОЗА < BHE 1; 

e ІН < 国 值 2。 

e 5:515: 0 = 04. 
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=- Reflex Outputs 


Ф Reflex Ouput 0 Enumeration of BYTE No Mo бе reflex output 0 if value < Threshold 0 

$ Reflex Ouput 0 Enumeration of BYTE Ye Mo  Setreflex output 0 if Threshold 0 <= value < Threshold 1 
Ф Reflex Ouput 0 Enumeration of BYTE No Mo бе reflex output 0 if Threshold 1 <= value < Threshold 2 
* 

* 

$ Reflex Ouput 1 Enumeration of BYTE No Mo бе ге ех output 1 if value < Threshold 0 

$ Reflex Ouput 1 Enumeration of BYTE No Mo  Setreflex output 1 if Threshold 0 <= value < Threshold 1 
$ Reflex Ouput 1 Enumeration of BYTE No Mo бе ге ех output 1 if Threshold 1 <= value < Threshold 2 


图 1728 ”反射 输出 的 组 态 
e ЯН 1 = 05. 


根据 这 个 定义 ， 在 图 17-28 所 示 的 国 值 组 态 中 ， 我 们 知道 ， 当 国 值 0 三 计数 值 < BJ 1 
时 ， 反 射 输出 0 BI QA 有 输出 。 


17.5 PTO- 脉 冲 串 输出 


在 设备 树 中 找到 РТО 的 组 态 ， 并 且 在 输出 模式 上 选择 频率 发 生 右 ， 如 图 17-29 所 示 。 














PTO0 |рто 1 | 
Variable: [FreaGenoo 
Parameter ——— Type ] Value | 
= [5g PTO;PwM 
=- $ PTO00 
Ф Mode Enumeration of BYTE [Frequency ina =| 
Ф Not used 
+- 4$  Acceleration/Deceleration PTO 
* 4$ Frequency — " ' 
Š 'equency Generator 
+- 4 Input Filter 2 А L. erator 
*- $9 Homing 


图 17-29 在 PTO 中 的 组 态 


在 控制 融 中 有 2 路 PTO (Pulse Train Out) 内 置 输出 ， 它 的 功能 如 下 : 
e HAIER 20е; 

e 命名 的 变量 作为 功能 块 的 后 级 名 ; 

e 编辑 功能 块 来 产生 脉冲 ，; 

e 物理 输出 的 实 点 -快速 输出 点 00 和 01. 

ЯЙ ЖЕ йт 2) ВЕ, WE 17-30 所 示 。 


РТО РУМ. FredqcGenoo 
FrequencyGenerator 






go EN_Enable InFredquency 
Set Frequency Frequency Busy FredqGenerator 
Error Fredqcenerator 





ErrorID FredqGenerator 


图 17-30 JE AE d DI ВЕ: 
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功能 块 变量 名 -功能 块 变 量 名 来 自 РТО 0 的 组 态 ， 把 字 头 PTO PWM 写 上 后 ， 在 其 后 加 
上 点 “.” 则 组 态 好 的 名 称 目 动 显示 出 来 。 如 末 没 组 态 ， 则 这 个 名 称 就 显示 不 出 来 。 

输入 描述 

€ Enable- 使 能 功能 块 ; 

ө Frequency- 设 定 产 生 的 频率 值 。 

输出 描述 

e InFrequency- 达 到 设 定 频率 输出 ; 

e Busy- 发 后 器 工作 中 

ө Error- 出 错 : 

e ErrID- 错 误 代 码 。 


17.6 案例 











人 一 个 涂 胶 机 的 控制 系统 中 ， 要 求 传 感 需 测 到 工件 后 ， 对 工件 进行 涂 胶 作 业 。 硬 件 配置 
和 工艺 曲线 如 图 17-31 所 示 。 








uu 同步 信号 
== 控制 涂 胶 EE 


Q4 (1) 预 置 值 = 工 件 长 度 
图 17-31 硬件 配置 和 工艺 曲线 





打开 高 速 EY A ña ZH S , 如 图 17-32 所 示 。 








设备 = " X [| Simple_Gue "(jj SC | 10 | 
--[ 17 1M238 Glue Machine ы 
= ig] MyController (TM238LFDC24DTS)) HSCO |нес 1 | Hsc 2 | Hsc 3 | неса | Hsc 5 | Hsc | Hsc 7 | 
= 80 рс де: [uo ——— 
- o Application 
@ cv 参数 | 类 型 | 值 _ 缺 省 值 | 单位 。 说 明 
@ 库 管 理 器 =- Eg нс 
[Ë] Simple, Glue (PRG) 2.4 Hsco0 
= 任务 配置 e 类 型 Enumeration of BYTE 简化 未 使 用 计数 器 类 型 
© МАЅТ =$ 参数 
=a НЕ Фф 模式 Enumeration of BYTE 一 次 性 一 次 性 计数 模式 
$55 IO (IO) Ф RARE DINT (0...2147483647) 50000 2147483647 根据 计数 模式 的 预 设 值 或 模 数 值 
am HSC (HSC) Ф 
rL; PTO_PWM (РТО PWM) -.6 ВЛ 
HS {Т 1 $ 
+a 串 行 线路 2 $ АДЕ Enumeration of BYTE 0.004 0.004 zh ЕВА T 30 v ES ERES S nS] 
% CAN $ 
= @ 辅助 输入 








图 1732 {ТЯ тж Cd RS 
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打开 IO 配置 ， 定 义 输入 /输出 变量 如 图 17-33 所 示 。 


























= рр 17 1M238 Glue Machine ы 
= [ig] wycontroller(TM238LFDCc24DTSD) уо: ОВАА | 
= 80) ріс 通道 
=- Application | 映射 | 通道 | 地 址 | zB | Бев а | 描述 | 
@ cv. = Cu 输入 
| Fers =. $ IW0 %IW0 WORD 
HI] Simple Glue (PRG) $ 10 %X0.0 BOOL 快速 .… 
= {+5 ШЕ $ n %IX0.1 BOOL 快速 .… 
{2 MAST $ Enable ә р "eDX0.2 BOOL 快速 … 
2-8 ГОВ Ф Sync Start € B %I0.3 BOOL 快速 .… 
sl $ l4 %1х0.4 BOOL 快速 .… 
LT! HSC (HSC) y I5 %1х0.5 BOOL 快速 .… 
TN эчми (PTO. PWM) Ф 16 %IX0.6 BOOL 快速 … 
TT9 1 ? 7 %1х0.7 BOOL 快速 .… 
H'a BR Ф 18 %IX1.0 BOOL 
€ CAN $ 19 %ъхїл BOOL 
y 110 %1х12 BOOL 
$ 111 %ъхїз BOOL 
y 112 %1х14 BOOL 
Ф 113 %IX1.5 BOOL 
- D 输出 
=. $ QWO %QW0 WORD 
$ 00 %0Х0.0 BOOL 快速 .… 
» Q1 %QX0.1 BOOL 快速 .… 
Ф Q2 %0х0.2 BOOL HE... 
$ Q3 %QX0.3 BOOL 快速 .… 
$ Running "q Q4 %QX0.4 BOOL 
y» 05 %OX0.5 BOOL 


图 17-33 ЕТО 的 输入 /输出 变量 


编制 的 程序 如 图 17-34 所 示 。 


HSC.HSCO0 






IoConfig Globals Mapping.Enable 
IoConfig Globals Mapping.Sync Start Validity f Count valid 
Error f- Count Error 
CurrentValue [- Count Value 

Run [- IoConfig Globals Mapping.Running 


图 17-34 ”编制 的 程序 





根据 计数 功能 块 ，Z 高 电 平 使 能 了 计数 器 功能 块 。 当 同步 信号 来 临时 ， 把 预 设 值 调 入 
计数 器 ， 计 数 希 工作 。 随 着 脉冲 进入 ， 计 数值 递减 ， 减 到 零 后 ， 计 数 需 停止 工作 ， 等 待 下 一 
次 同步 信号 的 到 来 ， 再 重新 工作 。 所 以 ， 这 个 涂 胶 机 是 把 胶 涂 在 整个 工件 上 。 

在 另 一 种 涂 胶 机 的 工作 中 ， 用 户 的 要 求 是 把 胶 涂 在 工件 的 一 定 范围 上 ， 如 图 17-35 所 
示 。 这 种 涂 胶 方 式 就 用 到 了 反射 输出 。 

在 HSC 组 态 ， 我 们 采用 了 计数 圳 的 主要 类 型 ， 选 择 的 计数 模式 仍然 是 一 次 性 。 预 设 值 
为 50000， 并 且 启 用 同步 信号 和 浆 值 。 主 要 计数 需 的 组 态 如 图 17-36 所 示 。 

局 用 国 值 后 ， 根 据 工 艺 要 求 ， 腕 要 涂 在 工件 的 中 间 部 位 。 即 如 果 工 件 长 度 为 30000， 那 
么 在 0 ~20000 这 个 区 间 不 能 涂 胶 ,在 30000 ~ 50000 区 间 也 不 能 涂 胶 。 因 此 ， 选 择 的 闪 值 和 
反射 输出 如 图 17-37 所 示 。 
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速度 方向 





图 17-35 在 工件 的 一 部 分 涂 胶 




















--[5 17 2M238Glue Machine Evolution © 
= e] MyController (TM238LFDC24DT50) HSC O | Hsc 1 | Hsc 2 | Hsc 3 | Hsc 4 | Hsc s | Hsc 6 | Hsc 7 | 
= 80 PLC зе: |Hscoo 
= Application 
@ cv 参数 ЕЗ2 值 | Бев аі 说 明 
| =т= =-Ф н5С00 
[8] Main Glue (PRG) ф 类 型 Enumeration of BYTE 主要 未 使 用 计数 器 类 型 
四 Simple Glue (PRG) - 9 参数 
+ 28 任务 配置 $ 模式 Enumeration of BYTE 一 次 性 一 次 性 计数 模式 
=a рухе Ф 预 设 / 模 数 DINT (0...2147483647) 50000 2147483647 根据 计数 模式 的 预 设 值 或 模 数 值 
* Io (10) Ф 
am [HSC (HSC) =. @ ША 
rL; PTO_PWM (PTO_PWM) $ 
£C pR 1 Ф АЕ Enumeration of BYTE 0.004 0.004 zh sre Bra ТАЁ Pr A] 
HS EUM 2 $ 
% cA = @ 辅助 输入 
$ SYNC Enumeration of BYTE 启用 禁用 启用 SYNC 输入 
$ ”SYNC 过 滤器 Enumeration of BYTE 0.004 0.004 =) ЖЕНЕР T [НБ А, FEDES DR RS] 
$ SYNC 沿 Enumeration of BYTE 上 升 沿 上 升 沿 SYNC 信号 检测 “如果 未 禁用 SYNC ЎА ) 
$ EN Enumeration of BYTE ЖЕҢ 禁用 启用 ENABLE 输入 
Ф 
$ САР Enumeration of BYTE 禁用 禁用 启用 捕获 输入 
$ 
$ 
- $ jË 
$ Ёо Enumeration of BYTE 启用 禁用 1260229 
Ф ШАО DINT (0...2147483647) 10000 0 ШЙ o (Ë 
$ ША 0 fF Enumeration of BYTE 无 Æ ТВАЕ 57 Бар 
$ ША 1 Enumeration of BYTE 启用 禁用 盖 值 激活 
Ф АІ DINT (0...2147483647) 40000 500000000 iB 1 (Ë 
é 85 1 E Emumaratinan naf DVTE E -A E = MiFi т? hah 
Modifiablebyprogramming $ = 是 $ -36 








图 1736 ЕСЈН 5 


o. 占用 的 输出 点 为 Q4，10 的 组 态 如 图 17-38 所 示 。 
组 态 完 成 后 ， 建 立 与 便 件 关联 的 计数 各 功能 块 ， 如 图 17-39 所 示 。 
这 个 功能 块 使 能 同步 后 ， 一 旦 探测 到 工件 ， 就 把 预 设 值 调和 计数 夯 ， 随 着 脉冲 进入 ， 计 
数值 递减 ， 当 计数 值 递 减 到 30000 以 下 时 ， 反 射 输出 Q4 动作 。 当 计数 需 值 递减 到 20000 以 
КЕ, Яа Н ХИТ, БЕРЕ 
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HSCO |нѕс 1 | Hsc 2 | Hsc 3 | Hsc 4 | Hsc s | Hsc s | Hsc 7 | 
变量 : [Hscoo 





Ф ША о Enumeration of BYTE 启用 禁用 盖 值 激活 
Ф Ао DINT (0...2147483647) 20000 0 iB 0 值 
Ф RB 0 1+ Enumeration of BYTE = 无 在 盖 值 的 特定 交叉 上 前 发 事件 
$ В 1 Enumeration of BYTE BH +9 盖 值 激活 
Ф iT 15 DINT (0...2147483647) 30000 500000000 iB 118 
с-ф ШЕ 1 0 Enumeration of BYTE x = Trik (BR SEE 2 АВЕ 
—$ ЕА 2 Enumeration of BYTE 禁用 禁用 MERE 
Ф 
Ф 
$ 
Ф 
ў 
=-Ф БЕ 


— € БАН 0 Enumeration of BYTE 
-$ БЕЙ 0 Enumeration of BYTE 
— $ БН 0 Enumeration of BYTE 
me 


如 果 值 < Е о. 则 设置 尺 射 输出 0 
ADSRiB 0 <= (а < ШЙ 1. 则 设置 尺 射 输出 .… 
ARNA 1 <= 8 < ШЙ 2 Mhi Rem... 


eH D 2H 
eH eH èH 





17-37 BREMIE Б а Н HI ZR Ж 


BE = 
ЕЗ SLG 


НС 0-A 过 滤器 
HSC 0 - SYNC 
HSC0- 尽 射 输出 0 








图 17-38 1⁄0 的 组 态 
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图 1739 主要 计数 器 的 功能 块 
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